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伺服 驱动 技术 是 数控 机 床 、 工 业 机 器 人 及 其 他 产业 机 械 控制 的 关键 技术 之 
一 ， 在 国内 外 普遍 受到 关注 。 随 着 微 处 理 器 技术 、 电 力 电子 技 术 、 网 络 技 术 、 控 
制 技术 的 发 展 ， 伺 服 驱 动 系统 实现 了 全 数字 化 、 知 能 化 、 网 络 化 ， 已 成 为 自动 控 
制 系统 发 展 的 主流 方向 。 伺 服 控制 技术 在 先进 制造 领域 以 及 在 提高 生产 速度 、 管 
理 生 产 过 程 、 合 理 高 效 加 工 和 保证 安全 生产 等 方面 起 到 了 越 来 越 关 键 的 作用 。 

烟草 行业 是 全 球 各 生产 制造 行业 中 自动 化 程度 比较 高 的 行业 之 一 。 世 界 各 地 
的 许多 卷烟 厂 都 热 袁 于 自动 化 技术 改造 ， 无 论 是 欧美 发 达 国 家 ， 还 是 亚洲 新 兴工 
业 化 国家 的 卷烟 生产 企业 ， 在 自动 化 技术 改造 方面 都 不 遗 余 力 。 中 国 烟 草 从 20 
世纪 80 年 代 初 期 引进 国外 先进 的 生产 设备 开始 ， 就 在 不 断 探索 和 追踪 最 新 的 自 
动 化 技术 。 目 前 ， 烟 草 企业 对 学 习 AMK 伺服 技术 的 呼声 越 来 越 强 烈 。 

我 院 作为 中 国 烟 草 行业 技术 人 才 的 专门 培训 机 构 ， 发 挥 人 才 优 势 ， 追 踪 全 球 
工业 自动 化 领域 最 新 的 技术 和 理念 ， 将 其 转化 为 生产 力 ， 并 为 国内 的 烟草 企业 ， 
培养 培训 了 一 大 批 技 术 及 技术 管理 人 才 。 近 年 来 ， 为 满足 烟草 企业 针对 工业 控制 
方面 的 特殊 培训 需求 ， 我 院 与 河南 省 海 田 自动 化 系统 有 限 公司 展 开 了 多 层次 、 全 
方位 的 人 才 培 训 合 作 。《 AMK 伺服 控制 系统 原理 及 应 用 》 一 书 就 是 河南 省 海 田 自 
动 化 系统 有 限 公司 与 我 院 机 电工 程 研究 室 合作 的 结晶 。 该 书 将 AMK 伺服 技术 汇 
集 其 中 ， 结 合 现 场 应 用 实例 ， 将 AMK 伺服 技术 详尽 地 呈现 给 读者 ， 和 希望 能 为 自 
动 化 领域 设计 人 员 和 企业 工程 师 及 院 校 师 生 提供 有 力 支持 和 帮助 。 同 时 也 请 广大 
读者 对 该 书 指出 不 足 和 提出 修正 意见 。 
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随 着 机 械 工艺 水 平 的 逐渐 提高 ， 伺 服 控 制 系统 应 用 越 来 越 广泛 ， 而 且 要 求 精 
度 越 来 越 高 ， 所 以 涌现 出 各 种 品牌 如 AMK, LENZE, DANAHER, SIEMENS, 
Schneider 、 三 委 、 安 川 等 伺服 控制 系统 。 这 些 人 / 服 次 制 系统 接口 各 异 ， 通 信 方 式 
也 各 不 相同 ,种 类 繁杂 ， 但 是 其 基本 原理 是 相同 的 。 然 而 ， 对 于 技术 人 员 而 言 ， 
对 伺服 控制 系统 的 理解 感觉 很 不 好 入 手 ， 一 方面 工厂 的 设备 用 于 日 第 生产 ,不 便 
于 实验 更 改 ; 为 一 方面 有 关 伺 服 系统 的 资料 繁杂 ， 不 知道 如 何 下 手 和 看 哪些 资 
料 。 因 此 ,技术 人 员 非 常 需要 一 本 详细 而 又 简单 易 懂 的 伺服 系统 参考 书 。 

本 书 根 据 这 一 需求 ， 以 烟草 行业 常见 的 AMK 伺服 系统 为 例 ， 详 细 地 介绍 了 
伺服 系统 的 应 用 。 由 于 AMK 伺服 系统 因 其 良好 的 性 能 在 各 方面 得 到 了 广泛 的 应 
用 。 本 书 以 AMK 伺服 系统 作为 主线 ， 但 并 不 局 限于 该 公司 的 产品 ， 各 部 分 的 内 
容 都 是 从 伺服 系统 的 共性 展开 ， 然 后 以 AMK 产品 为 例 进 行 总 结 。 因 此 ， 无 论 是 
AMK 产品 的 使 用 者 还 是 其 他 产品 的 使 用 者 ， 都 能 通过 本 书 得 到 借鉴 。 

本 书 作者 希望 通过 自己 掌握 的 控制 理论 基础 与 多 年 积累 的 伺服 系统 应 用 经 
验 ， 用 通俗 易 懂 的 语言 向 读者 展示 控制 的 魅力 和 伺服 系统 的 魅力 。 全 书 共 分 为 5 
章 ， 第 1 章 从 概念 上 介绍 了 什么 是 伺服 系统 ， 什 么 是 伺服 控制 ， 进 而 介绍 了 伺服 
系统 的 构成 以 及 各 个 构成 部 分 对 系统 性 能 的 影响 ， 最 后 讨论 了 伺服 系统 的 发 展 趋 
势 。 第 2 章 至 第 4 章 分 别 对 伺服 系统 的 硬件 、 操 作 面 板 和 软件 进行 了 详细 介绍 。 
第 5 章 针 对 AMK 伺服 系统 在 不 同行 业 的 应 用 举例 进行 了 说 明 ， 以 加 深 读 者 对 僻 
服 系 统 应 用 的 理解 。 

本 书 可 作为 自动 化 控制 领域 广大 技术 人 员 的 自学 用 书 ， 也 可 供 高 等 院 校 自动 
化 、 机 电 一 体 化 专业 的 师 生 参考 ， 同 时 也 是 一 本 非常 实用 的 职业 技术 培训 教材 。 

我 们 力求 本 书 的 编写 能 使 读者 轻松 地 掌握 AMK 伺服 系统 的 核心 知识 和 应 用 
设计 的 实用 方法 ; 同时 对 读者 以 后 学 习 其 他 的 伺服 系统 趴 定 一 定 的 基础 。 黎 握 这 
些 知识 是 广大 技术 人 员 能 成 功 运 用 伺服 系统 的 关键 ,希望 本 书 能 够 为 读者 更 深入 
地 学 习 伺 服 控制 技术 起 到 抛砖引玉 的 作用 。 但 由 于 编者 水 平 有 限 ， 错 漏 之 处 在 所 
(E. 希望 读者 批评 指正 。 


作者 
2012 年 11 月 
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第 1 章 伺服 系统 的 发 展 历 程 


1.1. 伺服 系统 的 起 源 和 定义 


1.1.1 伺服 系统 的 起 源 


“伺服 ”一 词 源 于 希腊 语 “ 奴 隶 ” 的 意思 。 人 们 想 把 伺服 机 构 当 做 得 心 应 手 的 “驯服 ” 
工具 ， 即 服从 控制 信号 的 要 求 而 运动 。 在 信号 来 到 之 前 ， 转 子 静止 不 动 ; 信号 来 到 之 后 ， 转 
子 立 即 转 动 ， 当 信号 消失 ， 转 子 能 即时 集 转 。 由 于 它 的 “伺服 ”性 能 ， 因 此 而 得 名 伺服 
系统 。 


1.1.2 伺服 系统 的 定义 


伺服 系统 是 使 物体 的 位 置 、 方 位 、 状 态 等 输出 被 控 量 能 够 跟随 输入 目标 值 (或 给 定 值 
任意 变化 的 自动 控制 系统 。 其 主要 任务 是 按 控制 命令 的 要 求 ， 对 功率 进行 放大 、 变 换 与 调控 
等 处 理 ， 使 驱动 器 输出 的 力矩 、 速 度 和 位 置 控制 灵活 、 精 确 。 伺 服 系 统 主要 靠 脉冲 来 定位 ， 
基本 上 可 以 这 样 理解 : 伺服 电机 接收 到 1 e kr, MANERE 1 个 脉冲 对 应 的 角度 ， 从 而 实现 
位 移 。 因 为 伺服 电动 机 本 身 编码 器 具备 发 出 脉冲 的 功能 ， 所 以 伺服 电动 机 每 旋转 一 定 角度 ， 
都 会 发 出 对 应 数量 的 脉冲 。 这 样 ， 和 伺服 电动 机 接收 的 脉冲 形成 了 呼应 ， 或 者 叫 闭环 ， 如 此 
一 来 ， 系 统 就 会 知道 发 了 多 少 脉冲 给 伺服 电动 机 ， 同 时 又 收 了 多 少 脉冲 回来 ， 这 样 就 能 够 很 
精确 地 控制 电动 机 的 转动 ， 从 而 实现 精确 的 定位 。 


1.1.3 伺服 系统 的 特性 


(1) 高 精度 ”伺服 系统 实现 了 精确 位 置 、 速 度 和 力 窍 的 闭环 控制 ， 克服 了 步 进 电动 机 
丢 步 的 问题 。 

(2) 高 转速 ”伺服 系统 高 速 性 能 好 ， 一 般 额 定 转 速 能 达到 2000 ~3500r/min; 小 转 和 矩 电 
动机 可 达 6000r/min。 

(3) 适应 性 强 ”伺服 系统 过 载 能 力 强 ， 能 承受 三 倍 于 额定 转 矩 的 负载 ， 特 别 适 用 于 有 
瞬间 负载 波动 和 要 求 快 速 起 动 的 场合 。 

(4) 稳定 性 好 低速 运行 平稳， 低速 力 和 矩 大 ， 波 动 小 ， 低 速 运行 时 不 会 产生 类 似 于 步 
进 电 动机 的 步 进 运行 现象 。 适 用 于 有 高 速 啊 应 要 求 的 场合 。 

(5) 实时 性 强 ”电动 机 加 、 减 速 的 动态 啊 应 时 间 短 ， 一 般 在 几 十 毫秒 之 内 。 

(6) 舒适 性 强 发热 和 噪声 明显 降低 。 耐 高 温 性 好 ， 一 般 体 服 电动 机 高 温 限制 在 100% 
pA s 















































AMK 伺服 控制 系统 原理 及 应 用 


1.2. 伺服 系统 的 发 展 历史 


1.2.1 直流 何 服 系统 的 发 展 史 


伺服 系统 根据 所 控制 的 伺服 电动 机 可 以 分 为 直流 伺服 系统 (DC Servo) 和 交流 伺服 系统 
(AC Servo) 。 交 流 伺服 系统 按 其 采用 的 驱动 电动 机 类 型 又 可 分 为 永 磁 同 步 (SM 型 ) 伺服 电 
动机 交流 伺服 和 感应 式 异 步 (IM 型 ) 伺服 电动 机 交流 伺服 系统 。20 世纪 50 FRE MHE z) 
机 实现 了 产品 化 , 并 在 机 械 设备 上 得 到 了 广泛 的 应 用 。20 世纪 70 年 代 是 直流 伺服 系统 应 用 
最 广泛 的 时 期 。 但 是 直流 伺服 电动 机 的 机 械 结构 复杂 ,维修 工 作 量 大 ， 电 刷 、 换 向 融 等 则 成 
为 直流 伺服 驱动 技术 发 展 的 瓶 祷 。 


1.2.2 交流 伺服 系统 的 发 展 史 


20 世纪 70 年 代 末 至 80 年 代 初 期 ， 随 着 微 处 理 器 技术 、 大 功率 高 性 能 半导体 技术 和 电 
动机 永 磁 性 材料 制造 工艺 的 发 展 及 其 性 价 比 日 益 提 高 ， 交 流 伺服 电机 及 控制 系统 逐渐 成 为 主 
导 产 品 。 交 流 伺 服 控 制 技 术 已 成 为 工业 自动 化 技术 的 基础 技术 之 一 ， 并 逐步 奉 代 了 直流 伺服 
系统 。 

自从 德国 Rexroth 公司 的 Indramat 分 部 在 1978 年 汉诺威 贸易 博览 会 上 正式 推出 MAC K 
磁 交 流 伺 服 电 动机 和 驱动 系统 ， 这 标志 着 新 一 代 交 流 
伺服 技术 已 进入 实用 化 阶段 。 到 20 世纪 80 年 代 中 后 
期 ， 各 公司 都 已 有 完整 的 系列 产品 。 整 个 伺服 装置 市 
场 都 转 回 了 交流 伺服 系统 。 早 期 的 模拟 系统 在 诸如 零 
漆 、 岳 干扰 性 、 可 徘 性 、 精 度 和 有 柔性 等 方面 存在 不 足 ， 
尚 不 能 完全 满足 运动 控制 的 要 求 。 近 年 来 随 着 微 处 理 
wr DW A T AA Ah gS (Digital Signal Processing, 
DSP) 的 应 用 ， 出 现 了 数字 控制 系统 ， 控 制 部 分 可 完全 
由 软件 进行 控制 。 图 1-1 交流 伺服 电动 机 

交流 伺服 电动 机 如 图 1-1 所 示 。 

到 目前 为 止 ， 高 性 能 的 伺服 系统 大 多 采用 永 磁 同步 型 交流 伺服 电动 机 ， 挖 制 驱动 需 多 采 
用 快速 、 准 确定 位 的 全 数字 位 置 伺服 系统 。 典 型 生产 厂家 有 德国 伦 次 、AMK、Rexroth、 西 
门 子 、 法 国 施耐德 、 美 国 科 尔 摩 根 和 日 本 安 川 等 公司 。 


1.2.3 交流 伺服 系统 的 应 用 发 展 史 


早期 的 伺服 系统 由 于 运动 控制 技术 的 限制 ， 仅 能 单 轴 或 几 个 轴 的 多 轴 联 动 控 制 ， 随 着 近 
代 的 运动 控制 技术 与 通信 和 网络 技术 的 发 展 ， 现 在 可 做 大 型 多 轴 联 动 同步 控制 。 如 德国 倍 福 的 
BRAIN PC 通过 EtherCAT 总 线 可 控制 128 伺服 轴 同 步 。 伺 服 驱 动 系统 本 体 也 具有 多 种 运行 模 
式 ， 如 数字 速度 (Digital Speed), MERJE (Analog Speed) 、 数 字 力 矩 (Digital Torque) , 
TRUJJXB (Analog Torque), EF Arte (Elec. Gearing) 、 位 置 控 制 (Position Motion) 等 运行 
模式 。 伺服 功能 也 更 加 齐全 ， 如 相对 位 置 (Relative Position )、 绝 对 位 置 (Absolute Posi- 
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tion) 、 电 子 齿 轮 (Elec. Gearing) 、 电 子 凸 轮 (Elec. Camming) 、CNC 数控 等 。 


1.2.4 交流 伺服 系统 的 国内 应 用 发 展 史 


1990 年 以 前 ， 由 于 技术 成 本 等 原因 ， 国 内 伺服 电动 机 多 以 直流 永 磁 有 刷 电 动机 和 步 进 
电动 机 为 主 ， 且 主要 集中 在 机 床 和 国防 军工 行业 。1990 年 以 后 ， 进 口 永 磁 交流 伺服 系统 逐 
步 进 入 中 国 市 场 ， 此 期 间 得 益 于 稀土 永 磁 材料 的 发 展 、 电 力 电子 及 微 电 子 技术 的 进步 ， 交 流 
伺服 电 动 机 的 驱动 技术 也 很 快 从 模拟 式 过 渡 到 全 数字 式 。 由 于 交流 伺服 电动 机 的 驱动 猴 置 采 
用 了 先进 的 全 数字 式 驱动 控制 搁 术 ， 便 件 结构 简单 ， 参 数 调 整 方 便 ， 产品 生产 的 一 臻 性、 可 
徘 性 增加 ， 同 时 集成 复杂 的 电动 机 控制 算法 和 智能 化 控制 功能 ， 如 增益 自动 调整 、 网 络 通信 
功能 等 ， 进 一 步 折 展 了 交流 伺服 电动 机 的 适用 领域 。 吃 外 ， 随 春 各 行业 ， 如 机 床 、 印 刷 设 
URRE, Bug. ZEE. OUI Lus. DPA. HAMEE AA, XI LZ 
度 、 加 工效 率 和 工作 可 乱 性 等 要 求 不 断 提 高 ， 这 些 领 域 对 交流 伺服 电动 机 的 需求 将 迅猛 增 
和 ， 区 流 伺服 系统 已 得 到 广泛 的 应 用 ， 并 将 逐步 符 代 原 有 直流 有 刷 伺 服 电动 机 和 纱 进 电动 
。 国 内 不 仅 在 大 量 应 用 看 交流 伺服 系统 ， 与 此 同时 国产 伺服 驱动 带 与 伺服 电动 机 也 在 逐渐 
TIT TE 


1.3 ”伺服 系统 的 发 展 趋 势 


从 当前 伺服 驱动 产品 的 应 用 来 看 ， 交 流 伺 服 电动 机 和 交流 伺服 控制 系统 逐渐 成 为 主导 产 
品 ， 数 字 化 交流 伺服 系统 的 应 用 越 来 越 广 ， 用 户 对 伺服 驱动 技术 的 要 求 也 越 来 越 高 。 在 实际 
应 用 中 ， 精 度 更 高 、 速 度 更 快 、 使 用 更 方便 的 交流 伺服 产品 已 经 成 为 主流 产品 。 总 的 来 说 ， 
伺服 系统 的 发 展 趋势 可 以 概括 为 以 下 几 个 方面 。 

1. 交流 化 

伺服 技术 将 继续 迅速 地 由 直流 (DC) 伺服 系统 转 加 交流 (AC) 伺服 系统 。 从 目前 国际 
市 场 的 情况 看 ， 几 乎 所 有 的 新 产品 都 是 AC 伺服 系统 。 在 工业 发 达 国 家 ，AC 伺服 电动 机 的 
市 场 占 有 率 已 经 超过 80% 。 在 国内 生产 AC 伺服 电动 机 的 广 家 也 越 来 越 多 ， 正 在 逐步 地 超过 
生产 DC 伺服 电动 机 的 广 家 。 可 以 预见 ， 在 不 远 的 将 来 ， 除 了 在 某 些 微型 电动 机 领域 ，AC 
伺服 电动 机 将 完全 取代 DC 伺服 电动 机 。 

2. 全 数字 化 

采用 新 型 高 速 微 处 理 右 和 专用 数字 信号 人 处理 问 的 伺服 控制 单元 将 全 面 代 符 以 模拟 电子 冰 
件 为 主 的 伺服 控制 单元 ， 从 而 实现 完全 数字 化 的 伺服 系统 。 全 数字 化 的 实现 ， 将 原 有 的 便 件 
伺服 控制 变 成 了 软件 伺服 控制 ， 从 而 使 在 伺服 系统 中 应 用 现代 控制 理论 的 先进 算法 (如 最 
优 控 制 、 人 工 智 能、 模糊 控制 、 神 经 元 网 络 等 ) 成 为 可 能 。 

3. 采用 新 型 电力 电子 半导体 器 件 

目前 ， 伺 服 控制 系统 的 输出 需 件 越 来 越 多 地 采用 开关 频率 很 高 的 新 型 功率 半导体 融 件 ， 
主要 有 大 功率 晶体 管 (GTR)、 人 金属 氧化 物 半导体 场 效 应 晶体 管 (MOSFET) 和 绝缘 栅 双 极 
型 晶体 管 (IGBT) 等 。 这 些 先进 需 件 的 应 用 显著 地 降低 了 伺服 单元 输出 回路 的 功 耗 ， 提 高 
了 系统 的 啊 应 速度 ， 降 低 了 运行 噪声 。 尤 其 值得 一 提 的 是 ， 最 新 型 的 伺服 控制 系统 已 经 开始 
使 用 一 种 把 控制 电路 功能 和 大 功率 电子 开关 融 件 集成 在 一 起 的 新 型 模块 ， 称 为 智能 控制 功率 
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模块 (Intelligent Power Modules, IPM) 。 这 种 硕 件 将 输入 隔离 、 能 耗 制 劲 、 过 温 、 过 电压 、 
过 电流 保护 及 故障 诊断 等 功能 全 部 集成 于 一 个 不 大 的 模块 之 中 。 其 输入 逻辑 电 平 与 TIL 信 
号 完全 莱 容 ， 与 微 处 理 全 的 输出 可 以 耻 接 接口 。 它 的 应 用 显著 地 人 简化 了 伺服 单元 的 设计 ， 并 
实现 了 伺服 系统 的 小 型 化 和 微型 化 。 

4. BERRE 

新 的 伺服 系统 产品 改变 了 将 伺服 系统 划分 为 速度 伺服 单元 与 位 置 伺服 单元 两 个 模块 的 做 
法 ， 代 之 以 单一 的 、 高 度 集 成 化 、 多 功能 的 控制 单元 。 同 一 个 控制 单元 ， 只 要 通过 软件 设置 
系统 参数 ， 就 可 以 改变 其 性 能 ， 既 可 以 使 用 电动 机 本 号 配置 的 传 感 带 构成 半 闭 环 调 方 系 统 ， 
又 可 以 通过 接口 与 外 部 的 位 置 或 速度 或 力矩 传 感 副 构成 蜗 精 度 的 全 闭环 调 方 系统。 局 度 的 集 
成 化 还 显著 地 缩小 了 整个 控制 系统 的 体积 ,使 得 伺服 系统 的 安 流 与 调试 工作 都 得 到 了 人 简化。 

5. 智能 化 

智能 化 是 当前 一 切 工业 控制 设备 的 流行 趋势 ， 伺 服 驱 动 系统 作为 一 种 高 级 的 工业 控制 猴 
置 当然 也 不 例外 。 最 新 数字 化 的 伺服 控制 单元 通 稼 都 设计 为 智能 型 产品 ， 它 们 的 千 能 化 特点 
表现 在 以 下 几 个 方面 : 首先 它们 都 具有 参数 记忆 功能 ， 系 统 的 所 有 运行 参数 都 可 以 通过 人 机 
对 话 的 方式 由 软件 来 设置 ， 保 存在 伺服 单元 内 部 ， 通 过 通信 接口 ， 这 些 参数 甚至 可 以 在 运行 
途中 由 上 位 计算 机 加 以 修改 ， 应 用 起 来 十 分 方便 ; 其 次 它们 都 具有 故障 目 诊 断 与 分 析 功 能 ， 
无 论 什么 时 候 ， 只 要 系统 出 现 故障 ， 就 会 将 故障 的 类 型 以 及 可 能 引起 故障 的 原因 通过 用 户 界 
面 清楚 地 显示 出 来 ， 这 就 降低 了 维修 与 调试 的 复 森 性 。 际 以 上 特点 之 外 ， 有 的 伺服 系统 还 具 
有 参数 日 整定 的 功能 。 众 所 周知 ， 团 环 调 市 系统 的 参数 整定 是 保证 系统 性 能 指标 的 重要 环 
方 ， 也 是 需要 耗费 较 多 时 间 与 精力 的 工作 。 帘 有 目 整 定 功 能 的 伺服 单元 可 以 通过 几 次 试 运 
行 ， 自 动 将 系统 的 参数 整定 出 来 ， 并 自动 实现 其 最 优化 。 对 于 使 用 伺服 单元 的 用 户 来 说 ， 这 
是 新 型 伺服 系统 最 具 吸 引力 的 特点 之 一 。 

6. 模块 化 和 网 络 化 

在 国外 ， 以 工业 局 域 网 搁 术 为 基础 的 工厂 目 动 化 (Factory Automation, FA) 工程 技术 
在 最 近 十 年 得 到 了 长 足 的 发 展 ， 并 显示 出 民 好 的 发 展 势头 。 为 适应 这 一 发 展 趋 势 ， 最 新 的 僻 
服 系统 都 配置 了 标准 的 串 行 通信 接口 (如 RS232C 或 RS- 422 接口 等 ) 和 专用 的 局 域 网 接 
口 。 这 些 接口 的 设置 ， 显 闭 地 增强 了 伺服 单元 与 其 他 控制 设备 间 的 互联 能 力 ， 从 而 与 CNC 
系统 则 的 连接 也 由 此 变 得 十 分 简单 ， 只 需要 一 根 电 统 或 光 绕 ， 就 可 以 将 数 台 ， 甚 至 数 十 台 伺 
服 单元 与 上 位 计算 机 连接 成 为 整个 数控 系统 。 也 可 以 通过 串 行 接口 ， 与 可 编程 序 控制 闪 
( Programmable Logic Controller, PLC) 的 数控 模块 相连 。 

IREE, 伺服 系 统 将 向 两 个 方向 发 展 。 一 个 是 满足 一 般 工 业 应 用 要 求 ， 对 性 能 指标 要 
求 不 蜗 的 应 用 场合 ， 垦 求 低 成 本 、 少 维护 、 使 用 从 捍 等 特点 的 驱动 产品 ， 如 变频 电动 机 、 变 
MARSE; 男 一 个 就 是 代表 痢 伺 服 系统 发 展 水 平 的 主导 产品 一 一 伺服 电动 机 、 伺 服 控制 各 ， 追 
求 蜗 性 能 、 遍 速度 、 数 字 化 、 乔 能 型 、 网 络 化 的 驱动 控制 ， 以 满足 用 户 较 高 的 应 用 要 求 。 





































































































第 2 章 AMK 伺服 系统 硬件 详解 


本 章 在 2. 1 节 对 AMK 伺服 系统 进行 整体 介绍 的 基础 上 ， 后 几 节 对 AMK 应 用 最 为 广泛 的 
KE/KW 系列 的 伺服 电动 机 、 伺 服 驱 动 器 、 电 源 模块 、 安 装 底 板 以 及 各 种 系统 附件 进行 详细 


介绍 。 
2.1 AMK 产品 整体 介绍 


AMK 的 产品 覆 兰 多 个 领域 ， 主 要 有 何 服 控制 新、 伺服 驱动 天 、 伺 服 电动 机 、 减 速 机 、 
变频 带 等 。 下 面 就 几 个 重要 的 产品 做 详细 的 介绍 。 


2.1.1 伺服 控制 堪 人 简介 


AMK fti] gs B VR dnas (CA 系列 ) 、 集 成 驱动 控制 闫 (KW-PLC2 fl KW-RO3P) 、 
MEE ss (AS-CLC 系列 ， 主 要 用 于 车 床上 )、 数 控 机 床 控制 各 (包括 紧凑 型 (CNC905 和 
CNC903) 和 模块 型 CNC900) 和 输入 /输出 模块 (本 地 输入 /输出 模块 KW-EA2 (12 输入 8 
输出 )、CanOpen &ZX*m 1 ). 

1. 箱 体 式 伺服 控制 器 

如 图 2-1 所 示 ， 新 一 代 的 箱 体 式 AMKAMAC A 系 
列 控制 句 可 在 小 的 空间 内 实现 最 优 性 能 ， 它 紧凑 的 尺 
十 和 可 视 化 的 设计 ， 是 机 械 设计 应 用 的 最 佳 选择 。 

对 于 控制 系统 而 言 ，AMKAMAC A4/A5 是 最 优 的 
解决 方案 。 它 的 优势 在 中 板 和 模块 化 机 需 中 可 得 到 充 
分 的 体现 。EtherCAT 总 线 的 应 用 意味 着 总 线 节 点 的 数 
目 不 会 再 有 限制 。 对 于 模块 化 机 器 ， 在 一 个 系统 中 ， 
AMKAMAC A4/A5 可 实现 和 其 他 控制 侨 的 同步 交叉 通 
信 。AMKAMAC 控制 系统 不 仅仅 提供 便 件 配置 ， 还 有 
设计 工具 、 可 视 化 网 络 及 应 用 软件 等 。 这 大 大 节省 了 
研发 时 间 ， 使 机 器 设计 在 短 时 间 内 完成 。 

EtherNet 和 USB 通信 接口 为 访问 控制 器 提供 更 多 图 2-1 箱 体式 控制 带 
选择 。PLC 程序 很 容易 下 载 到 控制 器 中 ， 而 且 远 程 维 修 和 诊断 也 可 归结 到 总 线 上 的 一 个 节点 
上 。 另 外 ,， 它 还 可 通过 OPC Server 和 其 他 程序 进行 数据 交换 ， 进 程 数据 也 可 被 读 出 并 管理 。 

2. 集成 式 伺服 控制 器 

KW-PLC2 是 一 球 插 入 驱动 器 控制 卡 内 的 附属 卡 式 伺服 控制 颖 ， 它 提供 将 驱动 颖 升级 为 
一 个 完整 的 伺服 控制 系统 的 解决 方案 ， 对 于 复杂 的 多 轴 应 用 也 可 有 效 地 执行 。 它 连同 

















(5) 


AMK 伺服 控制 系统 原理 及 应 用 


AMKASYN 操作 面板 和 分 散 式 LO， 组 成 应 用 最 为 广泛 的 何 服 控制 系统 。KW-PLC 2 如 图 2-2 
所 示 。 

3. 循环 控制 器 AS-CLC 

为 了 使 用 户 更 方便 地 操作 数 探 车床，AMK 专门 为 车 床 设 计 了 一 和 款 循 环 控制 句 。 这 个 系 
统 是 基于 AMKAMAC 紧凑 型 控制 希 一 一 操作 面板 与 PLC 完美 结合 的 一 个 小 型 单元 。 它 拥有 
IP65 的 高 防护 等 级 ， 完 全 适用 于 机 床 。AS-CLC 如 图 2-3 所 示 。 





图 2-2 KW-PLC 2 图 2-3 AS-CLC 


人 循环 控制 系统 提供 了 预 编程 序 功能 ， 使 用 户 很 方便 地 操作 第 见 的 数控 车 床 ， 因 为 用 户 图 
样 上 的 所 有 尺寸 已 经 输入 到 操作 面板 上 了 。 


2.1.2 fl Up zy Z8 inl Jr 


48 HECU Sd EL T5 ERIS KE/KW., KU ZA, RIKARE KWD, 2OURIUK 5) is CEA 
KWZ、 风 冷 式 KE-E/KW-F 系列 、 中 枢 模 块 AZ 系列 等 。 

1. KE/KW 伺服 驱动 器 

模块 化 AMKASYN 伺服 驱动 器 KE/ZKW 系列 包括 电源 模块 KE 和 驱动 需 模 块 KW, And 
2-4 所 示 ， 其 功率 在 2 -200kVA 可 选 。 模 块 化 设计 提供 了 很 大 的 灵活 性 。AMK KE/KW 驱动 





图 2-4 紧凑 型 KE/KW 伺服 驱动 器 
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器 的 控制 需 平 台 结 合 最 新 的 处 理 需 技术 为 更 高 性 能 的 应 用 提供 了 可 能 性 。 自 动 化 设备 可 通过 
EtherCAT 或 VARAN 使 用 实时 以 太 网 (RTE) 技术 进行 高 性 能 系统 通信 。 它 包含 的 基本 功能 
有 位 置 控制 、 电 子 齿轮 、 同 步 控制 及 定位 控制 等 。 对 于 带 不 同 编码 带 的 同步 伺服 电动 机 、 异 
步 体 服 电动 机 、 高 转 和 矩 电 动机 和 直线 电动 机 ， 它 都 可 在 精确 、 高 动态 的 方式 下 运行 。 

在 安全 性 上 ，KE/KW 伺服 系统 集成 有 安全 转 矩 停止 (Safe Torque Off) 功能 。 

2. 双 轴 驱动 器 模块 KWD 

XU JEJE a BER. KWD 在 一 个 机 壳 内 包含 两 个 独立 的 KW 驱动 器 ， 它 的 控制 需 卡 是 可 选 
的 ， 这 样 灵活 性 高 ， 用 户 可 根据 最 优化 设计 选择 控制 卡 。 双 轴 驱 动 旭 模块 KWD 如 图 2-5 
所 示 。 

KWD 可 准确 且 高 效 地 控制 功率 为 1 ~5kVA 不 同型 号 的 三 相 伺服 电动 机 。 

3. 双 轴 驱动 器 模块 KWZ 

如 图 2-6 所 示 的 KWZ 系列 双 轴 驱动 帮 模 块 内 部 集成 一 个 控制 卡 ， 用 于 两 个 1 ~5kVA 的 
伺服 电动 机 的 控制 ， 所 以 它 不 能 再 使 用 其 他 的 控制 卡 。 




















图 2-5 双 轴 驱动 需 模 块 KWD [Kk 2-6 双 轴 驱动 需 模 块 KWZ 
4. 风 冷 式 伺服 驱动 器 KE-F/KW-F ( 见 图 2-7) 





图 2-7 KUA KE-F/KW-F 
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KE-F/KW-F 系列 驱动 器 与 其 他 驱动 器 的 不 同 之 处 就 是 它 的 冷却 板 技 术 采 用 的 是 风 冷 式 
的 冷却 方式 。 


2.1.3 伺服 电动 机 简介 


AMK 的 伺服 电动 机 有 同步 伺服 电动 机 (DT, DTK, DS 系列 )、 空 心 轴 电动 机 (SKT 系 
列 ) Sms. (DH, DW, DV) 以 及 一 些 特殊 用 途 的 电动 机 。 

1. 同步 伺服 电机 

DT, DTK 系列 的 伺服 电动 机 如 图 2-8 和 图 2-9 所 示 属 于 高 转移 电动 机 ， 不 同 的 是 DTK 
在 尺寸 上 比 DT 的 伺服 电动 机 小 。 高 转 矩 伺服 电动 机 的 特点 是 高 可 靠 性 、 高 动态 性 能 、 尺 寸 
小 、 过 载 容 量 高 、 任 意 位 置 安装 及 免费 维修 等 。 











图 2-8 DT 系列 伺服 电动 机 图 2-9 DTK 系列 伺服 电动 机 


DS 同步 伺服 电动 机 具有 高 动态 性 能 、 大 的 速度 范围 等 特点 ， 其 最 大 速度 为 S000r/min, 
额定 功率 高 达 48kW， 如 图 2-10 所 示 。 

2. 空心 轴 电 动机 

如 图 2-11 所 示 的 空心 轴 电 动机 能 够 装配 不 同 的 滚珠 丝 枉 和 行星 轴 。 此 类 电动 机 设计 的 
轴 向 力 高 达 570kN 。 该 类 电动 机 主要 用 于 直线 控制 系统 中 。 














图 2-11 空心 轴 电 动机 
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3. 异步 伺服 电动 机 

DH, DW 系列 的 伺服 电动 机 适用 于 主 传动 装置 或 大 功 
ABS a] Je E 0 

DH 是 通过 外 部 通风 冷却 ， 而 DW 是 液体 冷却 。 

DH 系列 的 伺服 电动 机 的 额定 功率 可 高 达 38kYW， 连 续 
静态 转 矩 为 43 ~225N . m， 如 图 2-12 所 示 。 

DW 系列 的 伺服 电动 机 的 额定 功率 可 高 达 48kW， 连 续 
静态 转 矩 为 14 ~320N . m， 如 图 2-13 所 示 。 

DV 伺服 电动 机 从 静止 加 速 到 额定 转速 的 转 矩 几乎 恒 
定 。 在 弱 磁 调 速 范 围 内 ， 电 动机 速度 在 3 售 的 额定 转速 时 ， 
输出 功率 仍 可 保持 恒定 。DV 伺服 电动 机 的 最 高 速度 可 达 
10000rmin， 转 和 矩 范围 为 0.3 ~26N . m, DV 伺服 电动 机 如 图 2-14 所 示 。 





K| 2-12 DH 伺服 电动 机 





K| 2-13 DW 伺服 电动 机 K| 2-14 DV 伺服 电动 机 


2.2 KE/KW 系列 伺服 驱动 大 简介 


模块 化 的 AMKASYN KE/KW 系列 伺服 驱动 硕 由 电源 模块 和 驱动 硕 模 块 构 成 ， 可 以 控制 
的 AMK IRIKS AED REA 100kVA 。 

紧凑 型 的 电源 模块 KE 集成 了 再 生 制 动 ,产生 的 直流 母线 电源 可 以 拖 动 高 达 32 个 同步 
伺服 轴 。 它 需要 外 部 提供 线 电压 为 3 x (400-480) V 的 交流 电源 和 24V 的 直流 电源 。 

紧凑 型 的 数字 驱动 模块 KW 是 四 象限 模式 控制 驱动 希 ， 具 有 精确 性 和 高 动态 啊 应 等 
优点 。 

紧凑 型 的 驱动 需 模 块 KWD 包含 两 个 独立 的 KW 道 变 絮 。 这 为 小 功率 的 多 轴 提 供 了 经 济 
的 解决 方案 。 此 外 ， 在 合理 的 价格 内 ， 该 系统 还 可 扩展 输出 功率 至 2kVA 的 双 变 频 右 KWF, 

可 以 通过 内 部 的 ACC 总 线 和 其 他 的 现场 总 线 相 结合 来 实现 多 功能 网 络 并 构成 高 级 控制 

选项 卡 使 系统 功能 得 以 扩展 ， 例 如 给 驱动 大 命令 的 二 进 制 接口 、 现 场 总 线 和 PLC 功能 。 
用 户 项 目的 PLC 编程 符合 下 C61131 国际 标准 。 

模块 使 用 了 最 先进 的 功率 半导体 元 件 ， 它 集合 了 最 新 的 计算 机 技术 和 智能 的 、 强 大 的 欣 


(9^ 


~、 L^ 
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制 理念 ， 保 证 了 张 动 硕 非凡 的 灵活 性 和 高 可 用 性 。 
冷 板 冷 却 技术 保持 了 在 非常 紧凑 的 尺寸 下 和 高 功率 密度 下 的 最 大 可 徘 性 。 
KE/KW 系列 装置 适用 于 采用 了 变量 电动 机 编码 需 的 每 一 个 应 用 程序 ， 以 及 驱动 器 的 关 
于 定位 和 同步 控制 的 标准 功能 。 为 外 ， 它 对 电动 机 起 动 提 供 了 一 个 安全 联 锁 保护 电路 UE 
类 别 4 EN954-1) 。AMKASYN 紧凑 型 驱动 系统 KE/KW 如 图 2-15 所 示 。 














ACC 总 线 


~ 


ACC 总 线 





有 


E 十 
3x( ww 
" A b [b S. 


直流 24v”” I» 1T Hr 
KE xx 紧凑 型 供电 模块 


KW xx 紧凑 型 驱动 模块 
KWD x 双 驱 动 模块 


KW-Rxx ”控制 卡 一 3 | 9 3. $ | c , E 
01. 02. xu * * | | 
= 


KWF x UA 双 驱 动 模块 








pe 
fri] Hz Fe, HEL 三 相 异 步 电 动机 
图 2-15 AMKASYN 紧凑 型 驱动 系统 KE/KW 
模块 化 的 驱动 硕 和 控制 系统 可 以 灵活 地 、 目 动 地 处 理 任 务 ， 具 有 以 下 先进 技术 : 
e 自由 可 扩展 的 SYMAC 控制 ; 
e 控制 系统 和 驱动 系统 的 最 佳 匹 配 ; 
e 通过 现场 总 线 卡 扩展 的 多 功能 的 网 络 ; 
e 由 PLC 扩展 卡 实现 的 简单 电源 扩展 。 


编程 系统 将 PLC 软件 标准 IEC61131-3 和 CoDeSys 编程 接口 相 结合 ， 开 放 的 应 用 程序 集 
适用 于 不 同 的 AMKASYN 平台 。 


2.3 伺服 电动 机 详解 


如 前 所 述 ，AMK 伺服 电动 机 分 DH、DS、DT、DV 和 DW 等 系列 ， 其 编码 器 分 旋转 变 压 
aU mtae (Resolver), HiperFace EZ L178Zj fidis (S/T), EnData 接口 型 编码 大 (E/F) 和 
增 量 型 编码 器 (1), 

其 中 ， 旋 转变 压 硕 型 编码 硕 通 过 DB9 型 插头 连接 到 KW JKz/RHJ X130 接口 ; 其 他 型 号 
Hyg ha aL DB15 型 插头 连接 到 KW 驱动 大 的 X131 接口 。 

AMK 伺服 电动 机 侧 的 航空 插 尖 引 脚 布置 图 如 图 2-16 所 示 。 
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图 2-16 AMK 伺服 电动 机 侧 的 航空 插头 引 脚 布置 图 
AMK 伺服 电动 机 侧 编 码 俐 接口 引 脚 的 功能 定义 见 表 2-1, 
表 2-1 AMK 伺服 电动 机 侧 编码 器 接口 引 脚 功能 定义 
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引 _ 脚 E/F 型 编码 需 I 型 编码 需 Resolver 编码 器 SAT 型 编 但 天 
1 G2N G2N + SIN G2N 
3 GIN GIN 4 COS GIN 
4 GII G1I - COS GII 
9 DAT + GON + UREF + RS485 
10 DAT - GOI - UREF - RS485 
8 CLK - — 
12 GND — — 
11 05P 05P — 09P 


在 KW 系列 驱动 硕 上 ， 其 X130 和 X131 端口 分 别 用 于 连接 Resolver 编码 侨 和 其 他 类 型 的 
这 两 个 接口 的 引 脚 功能 和 与 电动 机 编码 硕 引 脚 对 应 关系 ， 以 及 要 求 线 径 见 表 2-2, 


表 2-2 KW 驱动 器 编码 器 接口 引 脚 功能 


编码 条 , 


驱动 器 X131 端口 


驱动 器 X130 端口 























电动 机 全 
编码 器 E/F 型 编码 天 S/T 型 编码 需 IUE TE Resolver 编码 器 
引 脚 引 脚 | 功能 | 引 脚 | 功能 aM | 功能 
1 e] G2N 6 G2N 6 G2N 6 + SIN 
2 标 G2I 5 G2I 5 G2I 5 — SIN 
3 4 G1N 4 G1N 4 G1N 4 + COS 
4 3 GII 3 GII 3 GII 3 - COS 
9 10 + RS485 2 GON 7 — UREF 
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(2) 


驱动 器 X131 端口 驱动 器 X130 端口 


E/F 型 编码 能 S/T 型 编码 需 [型 编码 需 Resolver 2j fi Ay 
引 脚 功能 引 脚 功能 引 脚 功能 引 脚 功能 


ee 





电动 机 侧 
编码 髓 
引 脚 











ECHES 
om | a > 


AMK {ARE HLS N BEEXAD AE FLA d 3 ERTA, HAR pe E AD RARA H 
的 插头 大 小 不 同 ; 但 是 ， 其 动力 电线 的 引 脚 分 布 基本 相同 。 

从 表 2-3 所 列 的 AMK 电动 机 侧 动力 接头 引 脚 功能 表 可 以 看 出 ,伺服 电动 机 定子 中 预 埋 
的 PTC 测 温 元 件 由 动力 接头 引出 (动力 接头 引 脚 A 和 B) ， 对 于 囊 抱 闸 的 伺服 电动 机 ， 其 抱 
疗 控制 线圈 也 由 动力 线 接 头 引 出 (动力 接头 引 脚 C A D). 

为 外 ， 动 力 电费 要 求 采 用 市 地 线 的 屏 项 电 绕 。 


表 2-3 AMK 电动 机 侧 动 力 接 头 引 脚 功能 


功能 接地 V 相 W 4H 热 敏 电阻 TH | 热 敏 电阻 TH jm] BR + 抱 闻 BR OV 


1. DW 液体 冷却 主轴 电动 机 

DW 系列 液体 冷却 三 相 异 步 电 动机 在 高 功率 时 也 有 紧凑 的 太 寸 。 由 于 这 些 电动 机 采用 液 
体 冷 却 的 方式 ， 热 量 能 立即 被 冷却 液体 珊 走 ， 相 比 风 冷 式 的 电动 机 ， 其 体积 可 被 控制 到 最 
小 。AMKASYN 的 DW 主轴 电动 机 有 恒 功 座 调 速 范 围 1:3 的 特点 。 其 额定 功率 遍 达 28kW, 
额定 力矩 高 达 150N . m。 重 载 型 设计 和 加 强 型 轴承 允许 高 径 向 载荷 。AMKASYN 的 DW 主轴 
电动 机 有 非常 良好 的 伺服 性 能 。 

DW 系列 电动 机 在 KW 系列 驱动 右 的 拖 动 下 可 用 于 速度 控制 、 位 置 控 制 和 同步 控制 。 

e. 维护 成 本 低 ; 

né iiid 

° 没有 m E NEJ s 

e 重型 轴承 ; 

e (HAE; 

e 杰出 的 伺服 性 能 。 

DW 伺服 电动 机 型 号 定义 及 铭牌 数据 如 图 2-17 所 示 ， 其 详细 订货 数据 参看 附录 A, 
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编码 器 类 型 . 
A: 磁性 正弦 编码 器 
| I: 光学 正弦 编码 融 
电动 机 极 数 | | — B: 带 抱 闻 


[ W: 水 冷 
DW 13 - 100 - 团 - 国 0 W n 


AAMM o Muller GmbH & Co.KG | S.-Nr. VDE 0530-T1:1995 < 


D-73230 Kirchheim/Teck M | MOT3- | 


Type | DW 13 - 100 - 4-10W 一 LUFTER/FAN = 


V - | 
180/89 rnin — Ie, i] 
IM, IMI: M: TR: I: n: PJ/Rev: 
磁化 电流 额定 力矩 ” ”转子 时 间 常 数 。 ”额定 电流 额定 转速 编码 器 分 辩 率 





K| 2-17 DW 伺服 电动 机 型 号 定义 及 铭牌 数据 


2. DS 系列 同步 伺服 电动 机 

DS 系列 同步 伺服 电动 机 具有 结构 又 次 、 高 动态 啊 应 、 调 速 范 围 宽 等 特点 。 这 些 无 刷 的 
永 磁 交流 伺服 电动 机 ， 可 以 是 4 极 的 或 是 6 极 的 。 使 用 了 具有 高 能 量 密 度 的 稀土 磁体 ， 满 足 
短 时 高 过 载 的 动态 啊 应 要 求 。 

这 些 电 动机 在 AMK 驱动 带 的 拖 动 下 可 用 于 速度 控制 、 位 置 控 制 、 同 步 和 步 进 。 

DS 电动 机 的 特点 . 

e 维护 成 本 低 ; 

e EAS. 

e 级 吴 润滑 轴承 ; 

e TENV (全 封闭 ,不 通风 ) RESAS (全 封 困 风 书 冷却) ; 

e 高 过 载 能 力 ; 

d rad Ap E ; 




















DS 伺服 电动 机 型 号 定义 及 铭牌 数据 如 图 2-18 所 示 ， 其 详细 订货 数据 参看 附录 A。 


T/S: 绝对 值 编码 器 
电动 机 极 数 NN 带 抱 闸 


外 部 风 局 
DS5-3- 00 - 4000 


AMK Axnold Muller GmbH Co 0530-T1:1995 Ec 


D-73230 Kirchheim/Teck MOT 3- 


Type DS5-3-6-R-00 Tj wn. ISO.-KL. LUFTER/FAN |BREMSEBBRAKE 


Sop NU NND CN I 





M: TR: I: n: P./Rev: 
额定 力矩 转子 时 间 常 数 额定 电流 额定 转速 编码 需 分 辨 率 ( 固定 值 : 128 per./rev ) 


2-18 DS 伺服 电动 机 型 号 定义 及 铭牌 数据 
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3. DV 系列 伺服 电动 机 

DV 系列 伺服 电动 机 是 坚固 的 感应 式 三 相 异 步 交 流 电 动机 ， 它 们 不 会 消 磅 ， 具 有 和 较 融 的 
过 载 能 力 和 平稳 的 运行 特性 。DV 伺服 电机 在 从 0 加 速 到 额定 转速 的 过 程 中 提供 的 几乎 是 恒 
定 转 矩 ， 最 高 转速 可 扩展 至 00000r/min, 7JABRYGH[2g 0.3 ~26N. m, DV 伺服 电动 机 是 低 漏 
电 设计 ， 具 有 高 动态 啊 应 ， 人 允许 快速 的 电流 上 升 时 间 。 

这 些 电 动机 在 AMK 驱动 器 的 拖 动 下 可 用 于 力矩 控制 、 速 度 控制 、 定 位 和 同步 控制 。 

DV 电动 机 的 特点 ， 

e 维护 成 本 低 ; 

e 终 刁 润滑 轴承 ; 

e TENV (全 封闭 ,不 通风 )，; 

e TEFC (全 封闭 风 冷 )，; 

e 弱 磁 范围 可 达 3 售 和 额定 转速 ; 

。 高 速 ; 

* 高 过 载 能 力 ; 

e 流畅 的 运行 性 能 ; 

DV 伺服 电动 机 型 号 定义 及 铭牌 数据 如 图 2-19 所 示 ， 其 详细 订货 数据 参看 附录 A. 
编码 器 类 型 : 
A: 人 磁性 正弦 编码 天 
I: JCIE ZR 


Bon 
T/S: 市 有 正 余弦 输出 的 绝对 
值 编码 器 


B: nel] 


| 一 F: 外 部 风扇 
DV7-6- -图 - Ho o 














电动 机 极 数 


VDE 0530-T1: ECN JCE) 





MOT 3 | 
Lue WrH00 5 lg eg LED TT 
T 38 im Uu — vu d 
eoe jh — af. — 4] 
wml tw — Nul 
IM, IMI: M: TR: I: n: P/Rey: 
磁化 电流 WE JIJE 转子 时 间 常 数 ”额定 电流 ”额定 转速 编码 需 分 辩 率 


图 2-19 DV 伺服 电动 机 型 号 定义 及 铭牌 数据 

4. DH 系列 主轴 电动 机 

AMKASYN 的 DH 系列 主轴 电动 机 是 高 动态 啊 应 和 坚固 的 三 相 异 步 电动 机 ， 特 别 适 合 主 
驱动 器 或 高 功率 伺服 驱动 吉 。 这 些 电动 机 有 恒 功 率 调 速 范围 1:3 的 特点 。 其 额定 功率 高 达 
38kW ， 额 定 力矩 高 达 240N - m。 重 载 型 设计 和 加 强 型 轴承 允许 高 径 向 载荷 。 电 动机 可 以 短 
暂 的 输出 20096 ~300% 的 额定 力矩 下 到 达到 额定 转速 。AMKASYN 的 DW 主轴 电动 机 有 非常 
恨 好 的 伺服 性 能 。 

这 些 电动 机 在 AMK 驱动 需 的 拖 动 下 可 用 于 速度 控制 、 位 置 控 制 、 同 步 控 制 。 

DH 电动 机 的 特点 : 

e 维护 成 本 低 ; 
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e 重型 轴承 ， 

e TEFC 一 全 封闭 风扇 冷却 ， 气 流 朝 向 从 动 轴 ; 

e ASH]; 

e 杰出 的 伺服 性 能 。 

DH 伺服 电动 机 型 号 定义 及 铭牌 数据 如 图 2-20 所 示 ， 其 详细 订货 数据 参看 附录 A。 
_ ”编码 器 类 型 


A: 磁性 正弦 编码 带 
: OG IE SA SU lie 








I 
T: 光学 绝对 值 编 码 器 
R:，Resolver 旋 转 编码 需 


电动 机 极 数 B: "elm 
4d LL FE F: SARUN 
DH 13 - 100 -4 -IB F 


Arnold Muller GmbH & Co.KG |S.-Nr. VDE 0530-T1:1995 TALSU T 


D-73230 Kirchheim/Teck 


[E DH 13-100-4-IBF dou lgmums meum 


34 e e a s 





IM, IMI: M: R: I: n: PJ/Rev: 
磁化 电流 额定 力矩 "— 额定 电流 。 ”额定 转速 ” ”编码 器 分 辩 率 


图 2-20 DH 伺服 电动 机 型 号 定义 及 铭牌 数据 
2.4 KW Up Eliza VEM 


SA UR AUS KW 的 主要 任务 是 调 市 伺服 电动 机 的 电流 。 控 制 卡 以 设 定 的 目标 值 、 
电流 的 实际 值 和 转子 位 置 为 基础 ， 周 期 性 地 计算 瞬时 值 ， emp 党 








———- 


相 电 流 的 实际 值 和 转子 位 置 。 功 率 半 导体 (IGBT) 通过 脉 宽 调 制 使 电动 机 绕组 的 电流 呈 静 
态 的 正弦 波形 。 控 制 单元 在 设计 上 是 全 数字 的 。 人 逻辑 和 功率 元 件 是 电 隔 离 的 ， 逆 变 带 的 输出 
是 有 过 电流 保护 的 。 

速度 和 位 置 控制 回路 通过 控制 卡 运 行 ， 系 统 通 过 电动 机 编码 本 信号 得 到 速度 和 位 置 的 实 
际 数值 。 如 果 编 码 右 有 故障 ， 则 系统 集 止 动作 。 

根据 特定 的 应 用 要 求 ， 可 将 控制 卡 和 选项 卡 安 半 在 驱动 傈 中 。 

KW 紧凑 型 驱动 大 模块 的 型 号 定义 说 明 如 下 : 

KW xx: xx 代表 输出 功率 (kVA), 底板 安装 OKA); 

KW xx-ON: xx 代表 输出 功率 (kVA) ， 底 板 安 闭 (水 冷 )， 不 市 能 量 使 能 环 EF 信和 号; 

KWD x: HIKSA RR, x 代表 输出 功率 (kVA), KARER (水 冷 ) ; 

KWD x-ON; 双 轴 驱动 硕 模 块 ，x 代表 输出 功率 (kVA) ERER (KR), Airie 
使 能 环 EF 信号 ; 

KWF x-ON: U/f 控制 方式 双 轴 驱 动 硕 模块 ，x 代表 输出 功率 (kVA)， 风 冷 方式 ， 不 市 

能 量 使 能 环 EF 信号 。 
KW 驱动 硕 的 接口 功能 如 图 2-21 所 示 。 
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X136/X137 
ACC 总 线 连接 


A 二 铭牌 (侧面 ) 
hg Cl 
23341 


X135 


用 于 PC 控制 面板 和 服务 模块 
的 RS232 接 口 


H2 
诊断 指示 灯 
X133 

3 位 二 进 制 输入 

3 位 二 进 制 输出 

2 位 模拟 量 输入 
X132 

方 波 输入 /输出 
脉冲 信号 

X131 

I 型 、S/T 型 、E/F 型 
编码 器 


N 
-— 
o 
—À 
un 
[a 
© 
g= 
[er 
c 


X130 
Resolver 


编码 器 


控制 卡 

X05 

直流 母线 
X04 

电动 机 
AA 
序列 号 
版 本 号 
X15/X14 

EF 电源 输出 使 能 
X16/X13 
EF 应 答 信 号 


X12 PTC 热 敏 电 阻 


X08/X09 24V 直 流 、 循 环 
接地 





图 2-21 KW 驱动 器 接口 功能 


2.4.1 KW-EC1 iffi; F 


KW-ECI 是 KW JR z/Igidifi A N EtherCAT 通信 卡 ， 通 过 该 卡 允 许 KW 模块 与 EtherCAT X 
站 进行 通信 ， 这 些 装置 使 用 “Servo Drive Profile over EtherCAT (SoE)" (IEC 61491) 作为 通 
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信 协 议 。KW-EC1 通信 卡 接口 功能 如 图 2-22 所 示 。 


X86 EtherCAT 输出 ， 连 接 到 下 个 市 点 
HA ”绿色 灯 链接 /激活 


X85 EtherCAT 输 入 ， 
连接 到 主 控制 硕 或 上 个 万 点 X86 





H3 ”绿色 灯 EtherCAT 状 态 
H3 ”红色 灯 EtherCAT 故 障 
SI. ， 低 四 位 字 节 《十 六 进 制 ) 
so ”高 四 位 学 节 (十 六 进 制 ) 





图 2-22 KW-EC1 通信 卡 接口 功能 


旋转 开关 S1 和 S2 可 用 于 定义 设备 在 EtherCAT 总 线 上 的 地 址 如果 要 通过 旋转 开关 来 
配置 设备 地 址 ， 需 要 在 EtherCAT 主 控制 锅 的 配置 程序 中 激活 硬件 地 址 定义 功能 。 如 果 设 备 
地 址 是 在 EtherCAT 主 站 中 配置 的 ， 拨 码 开 关 SI 和 S2 定义 的 地 址 就 会 失效 。 

如 图 2-22 所 示 ，X85 和 X86 用 于 EtherCAT 总 线 的 拓扑 ，X85 连接 到 EtherCAT 主 站 或 上 
个 节点 的 X86, X86 连接 到 下 个 节点 的 X85， 由 此 组 成 一 个 完整 的 网 络 。 其 电缆 类 型 要 求 是 
^W RJ45 插头 的 CATSe 类 的 电弧， 且 最 大 长 度 为 100m。 

KW-EC1 通信 卡 包 括 6 个 LED 灯 ， 其 中 的 4 个 灯 是 激活 的 ， 这 些 指示 灯 表 明了 网 络 、 主 
站 及 和 从 站 的 状态 。 各 指示 灯 的 状态 信息 见 表 2-4、 表 2-5 和 表 2-6, 

表 2-4 KW-ECI 卡 H3 绿灯 状态 
B € TEE 
JK 初始 化 设备 上 电 后 ，EtherCAT 总 线 进行 初始 化 
以 2. 5Hz 频率 闪烁 ， 亮 和 熄灭 的 时 间 都 为 200ms 可 以 通过 传输 命令 数据 来 配置 ID 参数 


由 从 站 传输 过 来 的 数据 被 进一步 处 理 ， 由 主 站 
传输 过 来 的 数据 被 忽略 ， 驱 动 带 现在 可 以 同步 

















循环 闪烁 ， 亮 200ms， 熄 灭 1000ms 











dí n 运行 无 误 ， 数 据 可 以 被 交换 
R 2-5 KW-EC1 卡 H3 红 灯 状 态 
Bil 色 状 态 注 TE 
Jp M H3 绿灯 亮 说 明 EtherCAT 通信 正常 
循环 闪烁 ， 亮 200ms， 熄 灭 200ms 一 般 是 配置 错误 





状态 没有 被 请 求 改 变 
从 站 已 经 改变 它 的 EtherCAT 状态 ， 应 用 层 的 参数 改 
变 ， 状 态 表 被 设置 为 0X01 :改变 /错误 


未 经 请 求 的 状态 


改变 





循环 闪烁 ， 亮 200ms， 熄 灭 1000ms 
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表 2-6 KW-EC1 卡 HA/H5 指示 灯 状 态 











Bi 色 状 S 注 $8 
绿色 线路 连接 线路 已 连接 ， 没 有 数据 传输 
以 10Hz 的 频率 闪烁 

线路 连接 并 被 激活 | 线路 已 连接 ， 有 数据 传输 
高 和 烽 灭 的 时 间 都 为 SOms 线路 连接 并 被 激 生路 已 连接 ， 有 数据 传输 
K 线路 断 开 线路 没 连接 ， 无 数据 传输 





2.4.2 KW-PBI 通信 卡 


KW-PB1 通信 卡 用 于 扩展 KW 系列 伺服 驱动 器 的 Profibus-DP 通信 功能 ， 该 选项 卡 可 以 安 
A KW 驱动 硕 的 选项 卡 搬 村 1 或 选项 卡 择 权 2 中 。 通 过 KW-PB1 通信 卡 ，KW IKa Ain] bA 
作为 从 站 (只 能 作为 从 站 ) 与 Profibus-DP 主 站 进行 通 - 其 最 大 通信 数据 量 为 输入 /输出 各 
48 字 节 。KW-PB1 通信 卡 接口 功能 如 图 2-23 所 示 。 





X47 Profibus-DP i [zi O 


oooooQ 
oooo 


绿灯 
DX ” 主 站 已 激活 用 户 数据 交换 


Ox Ô 


O 


5P Profib us- DP 通信 卡 准 备 好 


ANK 


SI 用 户 地 址 (低位 ) 


S2 Sl 


SI ”用户 地 址 (高 位 ) 





S 


K] 2-23 KW-PBI 通信 卡 接口 功能 
Profibus-DP 是 二 线 制 总 线 ， 接 口 带 电气 隔离 ， 通 过 九 针 的 D-SUB 插件 连接 到 KW-PBI 
的 X47 端口 。KW-PB1 F DP 口 引 脚 分 配 见 表 2-7 。 
表 2-7 KW-PBI +# DP 口 引 脚 分 配 








3| 上 脚 信 号 说 明 
1 SHIELD 屏蔽 线 
g NC 没有 使 用 
3 RxD/TxD-P 接收 /传输 信号 P 
4 CMTR-P 重复 控制 信号 
5 DGND 公共 数据 信和 号 
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(5) 
引 — Hh 信 号 说 明 
6 VP 电压 正 
7 NC 没有 使 用 
8 RxD/TxD-N 接收 /传输 信号 N 
9 DGND 中 继 需 控制 信号 (3000 至 DGND) 


十 六 进 制 的 旋转 开关 S1 和 S2 用 来 设置 KW 驱动 器 在 Profibus-DP 总 线 上 的 节点 地 址 ， 
其 中 S1 是 低位 地 址 设置 开关 ，S2 是 高 位 地 址 设置 开关 。 男 外 ， 其 地 址 可 以 通过 软件 设置 驱 
动 硕 的 参数 ID34023 ， 如 果 使 用 软件 方法 来 设 定 其 地 址 ， 则 必须 设 定 2 为 1 和 SIl 为 3。 

关于 Profibus-DP 总 线 通信 的 具体 方法 ， 请 参看 第 4 草 相 关 部 分 。 


2.4.3 KW-PLCx FR 


KU/KW-PLCx (x 代表 版 本 号 ， 下 同 ) 卡 是 AMKASYN 驱动 系统 KE/KW 和 KU 的 一 个 
选项 卡 ， 它 可 以 和 控制 卡 KU/KW-ROx 一 起 使 用 。 

KU/KW-PLCx 集成 一 个 PLC， 可 以 对 驱动 硕 相 关 的 任务 进行 编程 ， 编 程 符 合 IEC61131-3 
标准 。 除 了 程序 存储 区 和 数据 存储 区 ，PLC 的 应 用 程序 内 存 提供 了 一 个 保持 应 用 程序 数据 存 
储 器 (NVRAM 中 的 非 易 失 性 内 存 ) 。 如 果 PLC 选项 卡 的 供电 电压 低 于 一 定 限 度 ， 所 有 要 保 
持 变量 的 值 被 保存 在 NVRAM 中 ,PLC 再 次 通电 后 ， 这 些 数值 还 可 以 被 使 用 。 以 KW-PLC2 
为 例 ， 其 接口 功能 如 图 2-24 所 示 。 


























X65 CAN-S 输 入 
X66 CAN-S 输 出 


状态 指示 灯 


S] je 
S2 BYT 


X64 RS422 接 口 /二 进 制 输入 





图 2-24 KW-PLC2 控制 卡 接口 功能 
1. CAN 总 线 接口 
KW-PLC2 卡 的 X65 和 X66 是 一 个 集成 的 CAN 总 线 接口 ， 其 中 X65 为 CAN 总 线 输 入 ， 
X66 为 CAN 总 线 输 出 。 该 CAN 接口 符合 CiA CAN 2. 0B 标准 ，CANopen 协议 符合 版 本 4. 01 
的 DS301 标准 ， 在 网 络 中 可 作为 CAN 总 线 的 从 站 ， 也 可 作为 CAN 总 线 的 主 站 。 
"HU KW-PLC2 的 系统 ,在 CAN 网 络 ， 可 作为 集中 式 或 分 散 的 智能 站 。 为 了 满足 驱动 
领域 的 需求 ， 除 了 有 标准 的 CAN 数据 通道 ，AMK 还 为 这 个 CAN 接口 提供 了 同步 时 钟 信和 号 





A 
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作为 补充 ， 这 被 命名 为 CAN-S。 有 了 CAN-S， 各 个 AMK 的 总 线 站 的 内 部 处 理 周 期 是 同步 的 ， 
误差 小 于 lms。 在 CAN 总 线 网 络 中 ， 总 线 站 可 以 轻易 地 被 添加 或 移 除 。 此 网 络 提供 实时 数 
据 传 输 ， 例 如 同步 设 定 值 和 相应 参与 轴 的 当前 实际 值 。 
包含 了 CAN 数据 通道 和 一 个 同步 时 钟 信号 的 CAN-S 接口 ， 使 用 相同 的 主 时 钟 同步 AMK 
的 所 有 总 线 站 。KW-PLC2 卡 CAN 接口 引 脚 功能 见 表 2-8, 
表 2-8 KW-PLC2 卡 CAN 接口 引 脚 功能 


5| 脚 X65 CAN-S 输入 X66 CAN-S 输出 











2 CND 

3 CAN H 
4 CAN L 

D CAN S H 
6 CAN S L 





2. RS422 接口 /二 进 制 输入 

KW-PLC2 选项 卡 的 X64 是 一 个 RS422 接口 ， 可 以 连接 外 部 的 操作 面板 ， 通 过 该 接口 ， 
操作 面板 通过 Modbus 协议 与 PLC 进行 数据 交换 。 另 外 ，X64 有 两 个 高 速 二 进 制 输入 口 ， 可 
被 用 来 做 中 断 输入 ， 文 持 PLC 功能 如 定位 控制 、 测 量 功能 。 这 两 个 直流 24V 二 进 制 输入 接 
O El 和 E2 是 内 部 光学 隔离 的 。 

X64 的 引 脚 分 为 A、B Wis), 分布 图 如 图 2-25 所 示 。 





图 2-25 X64 接口 引 脚 分 布 图 
KW-PLC2 F X64 接口 引 脚 功能 见 表 2-9. 


表 2-9 KW-PLC2 +Æ X64 接口 引 脚 功能 








引 W 定 X 引 ”上 脚 X Zi 能 
B5 El - A5 El + 0VZ24V， 二 进 制 输入 El 
B4 5P A4 GND +5V/0V， 最 大 电流 1A 
B3 A3 TxD + -/+， 发 送 数 据 
Bl Al Ter + RS422 通过 在 Al 和 BI 间 跳 转 终止 接收 或 发 送 
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3. 旋转 拨 码 开关 

CAN 总 线 的 站 地 址 可 以 通过 面板 前 方 的 旋转 拨 但 开关 进行 设置 ， 可 设置 的 数值 在 0 ~ 
127 之 间 。 所 设置 的 站 地 址 当 总 线 初始 化 完成 后 被 识别 ， 并 被 写 人 到 参数 ID34023 中 。 其 中 
SI 是 低 四 位 字 节 ，S2 是 高 四 位 字 节 。 

如 果 两 个 开关 都 被 设置 为 0， 则 ID34023 中 的 数值 是 有 效 地 。 地 址 2 ~ 127 可 以 作为 从 站 
地 址 (地址 1 为 主 站 预 留 )。 

4. 指示 灯 

KW-PLC2 选项 卡 前 面板 的 两 个 LED 指示 灯 用 来 显示 CAN 接口 和 PLC 软件 的 当前 状态 。 
其 中 红色 的 LED 灯 指 示 PLC 的 故障 状态 ， 绿 色 的 LED 灯 指 示 的 状态 信息 可 通过 驱动 需 人 参数 
ID32799 来 组 态 ，KW-PLC2 卡 指示 灯 状 态 见 表 2-10, 

















表 2-10 KW-PLC2 卡 指示 灯 状 态 


指示 灯 © 释 


KW-PLC2 处 于 错误 模式 ， 


红色 | as 
读 出 错误 代码 ， 然 后 参考 “诊断 信息 ”文档 ， 了 解 故 隐 信 息 


由 ID32799 定义 PLC 功能 开 时 ; 

PLC 循环 周期 开始 时 LED ITIK; 

PLC 循环 周期 结束 时 LED 灯 点 亮 。 

由 ID32799 定义 PLC 功能 关 、CAN-S 功能 开 时 : 

指示 灯 以 2s 周期 内 烁 ， 如 下 : 

1 fI. CAN 总 线 初始 化 ; 

2 倍 频 时 : CAN 总 线 准备 中 ; 

3 倍 频 时 : CAN 总 线 停止 ; 

4 倍 频 时 ， CAN 总 线 运行 中 。 

MNAR 〈 接 通 S0ms) 时 表示 CAN 总 线 正 在 传输 数据 


绿色 


2.4.4 KW-RO0x 控制 卡 
将 KW-ROx (x 表示 版 本 号 ) 控制 卡 搬入 KW 驱动 器 的 搬 模 中， 伺服 系 统 可 以 执行 如 下 





1. 基本 功能 

e KEFEN; 

e U/f 控制 ，; 

2p hU i T ERI LER ; 

e 力矩 控制 、 速 度 控 制 、 位 置 控 制 ，; 
对 位 置 控制 和 速度 控制 有 好 的 插 补 功能 ; 
系统 监视 和 诊断 信息 ; 
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e 数据 库 参 数 管理 ; 

e 控制 外 部 电动 机 制 动 和 监测 制 动 需 ; 
e 模拟 量 输入 、 模 拟 量 输出 ; 

e 方 波 输入 或 方 波 输出 (脉冲 传送 ); 
二 进 制 输入 输出 ; 

ACC 总 线 网 络 、CAN 总 线 带 有 硬件 同步 信号; 
e 选项 卡 R02 和 R03 带 PLC 功能 ; 
控制 卡 R03P 卡 集成 有 PLC; 

^ RS232 接口 。 

2. 运动 功能 

. 回 原 点 ; 

e 主轴 定位 ; 

e 同步 控制 ，; 

e 角度 对 准 ; 

e 步 进 电动 机 仿真 ; 

绝对 的 /相对 定位 ; 

e ideis ; 

e 操作 模式 /参数 组 控制 。 

几 种 常用 的 KW-ROx 控制 卡 除了 都 集成 有 一 个 可 插 拔 的 、 由 4 个 LED 指示 灯 和 参数 存 
储 世 片 组 成 的 小 板 卡 KW-PAx (x 表示 版 本 号 ) 外 ， 其 区 别 说 明 如 下 : 

KW-R03P: 有 扩展 槽 (SLOTI, SLOT2), ， 可 以 连接 九 针 引 脚 的 旋转 变压器 和 15 针 引 脚 
的 编码 需 信 号 ， 可 以 编程 ， 内 存 容 量 32K， 有 ACC 通信 功能 。 

KW-R03 : 有 扩展 槽 SLOTI 和 SLOT2, nJ LAXE JLE E PAP Hs RI 15 针 编 码 需 信号， 
不 可 编程 ， 有 3 路 二 进 制 输入 、3 个 二 进 制 输出 和 2 路 模拟 量 输入 ， 带 有 方 波 脉 冲 输 入 / 输 
出 接口 ， 有 ACC 通信 接口 。 

KW-RO4; JEP EFE SLOTI 和 SLOT2， 仪 能 连接 九 针 引 脚 的 旋转 变 压 带 信号 ， 不 可 编 
TE, A3 路 二 进 制 输入 、3 个 二 进 制 输出 和 2 路 模拟 量 输 入 ， 带 有 方 波 脉冲 输入 /输出 接口 ， 
Æ ACC 通信 接口 。KW-R03 FFU KW-R04 卡 接口 功能 如 图 2-26 所 示 。 

KW-R05 PAD HT SLOT2 ， 可 以 连接 九 针 旋转 变 压 需 和 15 针 编码 器 信号 ， 不 可 编 
程 ， 有 4 路 二 进 制 输入 、4 个 二 进 制 输出 和 2 路 模拟 量 输入 ， 带 有 方 波 脉 冲 输入 /输出 接口 ， 
有 ACC 通信 接口 ， 有 EtherNet 接口 ， 一 个 V1.1 版 本 的 USB 接口 用 于 连接 调试 软件 和 固件 
更 新 软件 。 

以 下 将 以 KW-R03 控制 卡 为 例 ， 对 其 接口 的 详细 功能 进行 说 明 。 

(1) LED 指示 灯 

LED 灯 组 H2 包括 4 个 LED 灯 ， 用 来 显示 KW 伺服 系统 的 当前 状态 ， 以 便于 对 系统 进行 
方便 快速 的 分 析 。4 个 LED 灯 的 具体 位 置 排列 图 如 图 2-27 所 示 。 

H2 灯 组 中 LED3 指示 灯 为 红色 ， 其 他 指示 灯 为 绿色 ， 各 个 指示 灯 的 状态 见 表 2-11, 
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ACC 总 线 


X135: 用 于 连接 计算 机 或 控制 面板 
的 RS232 接 口 


H2: LED 诊 断 指示 灯 


X133: 三 路 数字 量 输入 
三 路 数字 量 输出 
二 路 模拟 量 输入 


X133] 


1 


N 
en 
一 
1| px 
一 


X132: 方 波 输入 /输出 信号 、 脉 冲 信 和 号 


X131: ”I 型 、S/T 型 、E/F 型 编码 器 


X130: ResolverZhifid gs 





图 2-26 KW-R03 卡 和 KW-R04 卡 接口 功能 


00 
(2 (2 


图 2-27 H2 灯 组 位 置 排列 图 


表 2-11 KW-ROX 卡 指 示 灯 状态 


指示 灯 注 释 
ACC 通信 激活 
LEDI ( 绿 ) d BE pu 
每 传递 一 次 信息 ， 指 示 灯 亮 50ms 
LED2 (£X) > PLC 运行 (指示 灯 常 亮 ) 
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指示 灯 注 释 





» 指示 灯 常 亮 ， 操作 故障 ， 具 体 故 障 代码 可 通过 操作 面板 或 现场 总 线 在 参数 ID390 中 读 到 ， 
当 发 生 故 障 时 驱动 带 停 止 运行 

> 2Hz 频率 闪烁 : 系统 有 和 警告 信息 ， 警 告 信 息 不 影响 KW 驱动 器 的 运行 
(详细 的 警告 信息 和 故障 信息 可 参考 KW 驱动 天 故障 代码 手册 ) 





LED3 (£I) 





» 电压 已 加 上 ( 当 电 源 电压 加 上 后 指示 灯 持 续 亮 
» 2Hz 频率 闪烁 3s 表明 向 数据 库 写 数据 
LED4 ( 绿 ) » ACC 主 站 以 10Hz 频率 闪烁 ， 每 10s 闪烁 10 次 〈 说 明 主 站 在 V2. 01 2002/12 后 形成 ) 
» ACC 从 站 以 10Hz 频率 闪烁 ， 每 10s 闪烁 2 次 ， 相 对 主 站 同步 时 钟 每 个 节点 有 150ms 的 滞后 
(从 V2. 01 2002/12 版 本 后 ) 




















当 LED3 常 腕 指示 有 操作 故障 时 ,在 排除 故障 点 后 ， 可 通过 二 进 制 输入 的 故障 清除 
(FL) 点 或 现场 总 线 把 故障 信息 复位 挥 。 男 外 ， 系 统 产 生 的 故障 信息 和 警告 信息 也 可 以 通过 
现场 总 线 传 给 上 一 级 的 控制 硕 。 

(2) JEEP AH BH 

X130 接口 用 于 伺服 电动 机 的 旋转 变 压 需 (Resolver) Zh zs, YETZOmB EIS Ht 
双 绞 线 ， 且 屏 培 层 必须 两 端 接 地 。X130 旋转 变 压 囊 接口 的 9 孔 DB 插头 各 引 脚 功能 定义 见 
F 2-12; 








KR 2-12 KW-ROX +# X130 引 脚 功能 定义 





引 W 功能 定义 

1 NC 

2 NC 

3 + SIN 

4 — SIN 

5 + COS 

6 - COS 

7 + UREF 
8 — UREF 
9 NC 


(3) ity (Encoder) 接口 

X131 接口 用 于 连接 AMK 伺服 电动 机 的 编码 需 ， 伺 服 电动 机 所 带 的 IEZFZSAT 等 类 型 编 
码 器 均 通 过 X131 接口 连接 到 伺服 驱动 器 ， 编 码 器 的 连接 电缆 要 求 采 用 屏蔽 双 绞 线 ， 且 屏蔽 
层 两 问 都 要 接地 。 电 动机 编码 器 的 最 大 输入 频率 为 100 kHz, X131 接口 的 15 4L DB 接头 对 
于 各 种 类 型 编码 希 的 引 脚 功能 定义 见 表 2-13 。 
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表 2-13 KW-RO0X 卡 X131 引 脚 功能 定义 











引 脚 I 型 编码 需 S/T 型 编码 ( Hiperface) E/F 编码 器 ( EnDat) 
1 GOI 
2 GON 
4 GIN GIN GIN 
5 G2I G2I G2I 
7 5V 5V 
8 GND GND GND 


9 - R3485 DAT - 


10 + R3485 DAT + 
11 CLK — 


CLK + 


13 5V (最 大 350mA) 
14 GND 


: 
插头 过 屏蔽 层 屏蔽 层 屏蔽 层 


(4) 方 波 脉冲 输入 /输出 接口 

方 波 通道 X132 的 引 脚 分 为 四 排 两 列 ， 从 下 向 上 分 别 为 引 脚 1 ~4， 其 引 脚 定义 见 表 
2-14, 

X132. 的 输入 阻抗 为 1800 (最 大 输入 电流 小 于 等 于 20mA ) ， 其 用 作 方 波 脉 冲 输入 还 是 
用 作 方 波 脉冲 输出 需要 通过 参数 ID32964 来 配置 ， 当 用 于 方 波 脉冲 信号 输入 时 ， 通 过 IGIN, 
IG11、IG2N 、IG2I 将 外 部 带 方 波 脉冲 输出 的 距离 测量 装置 的 差分 信号 传 给 实际 位 置 参 数 。 
编码 右 侧 必须 是 差分 输出 ， 且 方 波 信号 的 连接 需要 使 用 屏蔽 双 绞 线 ， 屏 蔽 层 在 驱动 带 侧 要 和 
KW 驱动 需 的 壳 体 联通 。 


























表 2-14 KW-ROX 卡 X132 引 脚 定义 








j| — HI A 
4 +5V 
3 IG2I 
2 IGII 
1 IGOI 





X132 的 各 引 脚 功能 定义 及 其 用 途 见 表 2-15, 
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X 2-15 KW-RO0X 卡 X132 引 脚 功能 定义 及 其 用 途 








Ho 号 用 x 

IGOI Wkvp du O (参考 点 ) (反问 ) 
IGON 脉冲 发 生 带 轨迹 0 (参考 点 ) CEM) 
IG1I 脉冲 发 生 需 轨迹 1 (n) 
IGIN WkvpA dew 1 (IE ) 
IG2I 脉冲 发 生 融 轨迹 2 (Bn) 
IG2N IKIRE KELE 2 (IE ) 
GND 参考 电压 地 

5V +5V 电压 (最 大 200mA) 

PE 屏 殴 层 接 地 





(5) X133 接口 
KW-R03 控制 卡 的 X133 接口 提供 了 两 路 模拟 量 输入 、3 个 二 进 制 输入 和 3 个 二 进 制 输 
出 通道 。 其 引 脚 的 分 配 和 各 引 脚 的 功能 见 表 2-16 和 表 2-17. 


表 2-16 KW-ROX 卡 X133 引 脚 分 配 








4 BAI BEI 
3 BVCC BGND 
2-7 KW-RO0X + X133 引 脚 功能 
HOS 用 o* 
AIN 模拟 量 通道 1 
A2N 模拟 量 通道 2 
AlI 模拟 量 通道 1 
A2I 模拟 量 通道 2 
BCND 外 部 基准 电势 
BVCC 外 部 24V 电压 
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(5) 

信号 us 

BEI 二 进 制 输入 1 

BAI 二 进 制 输出 1 (24V / 100mA) 

BE2 二 进 制 输入 2 

BA2 二 进 制 输出 2 (24V / 100mA) 

BE3 二 进 制 输入 3 

BA3 二 进 制 输出 3 (24V / 2A) 

PE 屏蔽 线 接地 





模拟 量 输入 可 用 做 速度 、 位 置 、 转 和 矩 等 的 给 定 ， 数 字 量 的 输入 可 用 于 驱动 器 使 能 、 故 障 
清除 、 直 流 母 线 使 能 等 功能 ， 数 字 量 输出 一 般 用 于 驱动 器 备 妥 、 驱 动 妖 使 能 确认 、 直 流 母 线 
使 能 确认 等 功能 。 模 拟 量 和 数值 量 接口 的 功能 都 是 可 用 户 定义 的 ， 具 体 可 定义 的 功能 请 参看 
参数 手册 。 

€ 模拟 量 输入 AI/A2 

模拟 量 输入 AT/A2 采用 差分 式 输入 ， 其 可 接 入 的 信号 类 型 为 0~ +10V，+10V 的 分 辨 
率 为 12 位 ， 最 大 人 允许 的 输入 电压 为 上 12V， 其 扫描 周期 为 230hs。 

速度 、 转 和 矩 等 的 设 定 值 可 通过 Al 进行 给 定 ，A2 可 作为 转 矩 限制 的 设 定 通道 。 模 拟 量 的 
连接 需要 使 用 屏蔽 双 绞 线 ， 而 且 屏 蔽 层 必 须 与 驱动 器 壳 体 连接 。 模 拟 量 输入 的 连接 电路 如 图 
2-28 所 示 。 

















图 2-28 KW-R03 卡 模拟 量 输入 连接 电路 


€ 二 进 制 输入 /输出 

二 进 制 输入 /输出 的 各 通道 通过 光 耦 合 需 进行 电气 隔离 ， 其 电气 性 能 参数 如 下 : 
输入 额定 电压 +24V; 

输出 额定 电压 : +24V ; 

Aij A BEL: SmA; 

输出 额定 电流 BA1 、BA2: 100mA; 

输出 额定 电流 BA3: 2A; 
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输入 /输出 扫描 时 间 : 2ms。 

二 进 制 输入 /输出 采用 屏蔽 线 连接 ， 屏 蔽 层 必 须 与 驱动 硕 的 壳 体 连接 。 

(6) X135 接口 

X135 接口 是 一 个 D-SUB 九 孔 接头 ， 用 于 连接 控制 面板 、 计 算 机 、 功 能 模块 KW-SMI 
等 ， 其 各 引 脚 功能 定义 见 表 2-18 。 


表 2-18 KW-RO03 卡 X135 引 脚 功能 定义 











X135 引 脚 编 d 用 R 
1 12P - 12V 电源 
2 PC RxD 接收 数据 (RS232) 
1 AMK 内 部 使 用 
5 CND 信号 地 
6 |. C RIA 
7 I2C Data I, C 总 线 数 据 
硬件 识别 位 
8 SBF 0 = 控制 面板 
1 =SBUS/ 没 有 连接 
AMK 内 部 使 用 
TALS SSS 连接 电缆 屏蔽 层 


KRA AMK 调试 软件 的 计算 机 或 者 控制 面板 连接 到 X135 接口 ， 可 以 实现 驱动 顺 人 参数 
调整 和 故障 诊断 功能 ，AMK 功能 模块 KW-SMI 连接 到 X135 接口 后 ， 可 以 模拟 量 形 式 输出 内 
部 参数 值 。 

(7) ACC 总 线 接口 

ACC 总 线 通过 KW 上 的 X136/X137 和 KE 上 的 X236/X237 组 网 ， 在 ACC 总 线 上 连接 的 所 
有 站 点 通过 ACC 总 线 被 主 时 钟 (三 lms) 同步 ， 因 此 ， 它 可 以 操作 不 同 的 轴 或 进程 使 其 同步 。 

X136/X137 接口 由 标准 的 IEEEI394 电缆 交叉 连接 ， 其 内 部 也 是 互相 连接 的 。 不 管 在 任 
何 情况 下 ， 必 须 在 网 络 开始 和 结束 位 置 各 放 一 个 总 线 终端 插头 (1200 ) 。 双 轴 驱 动 硕 模块 
KWD 包含 两 个 驱动 器 A M B, Æ ACC 总 线 中 ， 分 别 代表 两 个 总 线 站 点 ， 所 以 也 要 分 别 连 
Be, ACC 总 线 网 络 拓扑 结构 如 几 2-29 所 示 。 


终端 电阻 器 2A ii E BEA 

















K 2-29 ACC 总 线 网 络 拓扑 结构 
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X136/X137 ACC 总 线 接口 的 引 脚 功能 定义 分 别 见 表 2-19 和 表 2-20, 


表 2-19 KW-R03 卡 X136 引 脚 功能 定义 























D) W X136 ib 释 
1 NC 内 部 使 用 
2 GND 参考 地 
3 SYNC H SYNC 高 电 平 
4 SYNC L SYNC 低 电 平 
5 CAN H CAN 高 电 平 
6 CAN L CAN 低 电 平 
ALN PE 屏蔽 地 
表 2-20 KW-R03 卡 X137 引 脚 功 能 定义 
引 JW) X137 注 释 
1 NC 内 部 使 用 
2 GND 参考 地 
3 CAN H CAN 高 电 平 
4 CAN L CAN REF 
5 SYNC H SYNC 高 电 平 
6 SYNC L SYNC 低 电 平 
ALN PE 屏蔽 地 


(8) 可 选 模块 





KW-R03 控制 卡 有 两 个 可 选 模块 ， 分 别 是 KW-SM1 和 KW-SM2 。 其 各 自 功能 介绍 如 下 : 
€ 服务 模块 SM1 

使 用 该 模块 ， 可 扩展 3 个 模拟 量 输出 ， 模 块 与 控制 卡 上 的 X135 D-SUB 口 连 接 。 

€ 服务 模块 SM2 

使 用 此 模块 ， 可 以 在 参数 集 0 中 设置 站 点 在 ACC 总 线 上 的 地 址 ， 模 块 与 控制 卡 上 的 


X135 D-SUB 口 连接 。 


(9) 选项 卡 捅 村 
KW-R03 控制 卡 上 有 两 个 相同 类 型 的 捕 槽 ， 表 2-21 所 列 的 选项 卡 可 以 被 插 到 权 1 SCR 


2 中 ， 两 个 搬 模 不 能 使 用 同样 的 选项 卡 。 


控制 卡 KW-RO4 没有 可 用 的 扩展 权 。 


表 2-21 选项 卡 











选 项 E 用 途 说 明 
KW-PB1 Profibus-DP 从 站 选项 卡 或 与 AMK-PLC 交换 数据 
KW-CN1 CAN 从 站 ，CAN 总 线 接口 电气 互联 
KW-CN2 CAN 从 站 ，CAN 总 线 接口 电气 隔离 
KW-SC1 SERCOS 接口 卡 ， 电 气 互 联 
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(5) 

选 项 cB 用 途 说 明 

KW-EC1 EtherCat 总 线 接口 卡 

KW-PLC2 PLC 编程 ， 带 有 CAN 总 线 和 硬件 同步 信号 ， 带 有 一 个 断 电 保持 区 

KW-EA2 二 进 制 输入 /输出 卡 (12 输入 /8 输出 ) 

KW-PIW 内 部 隔离 的 脉冲 传送 卡 

KW-SMI 连接 到 X135 接口 ， 扩 展 3 路 模拟 量 输出 

KW-SM2 连接 到 X135 接口 ， 设 置 ACC 总 线 站 地 址 





更 多 的 可 选 卡 件 请 参考 AMK 相关 资料 。 


2.5 KE 电源 模块 


KE 电源 模块 为 KW 驱动 需 模 块 提供 直流 母线 电压 ， 并 将 电动 机 减速 过 程 中 所 产生 的 能 
量 回馈 到 电源 (KEN 模块 无 能 量 回馈 功能 ) 。 在 电源 故障 时 ， 产 生 的 制 动 能 量 将 不 再 被 反馈 
到 电源 ， 为 了 在 这 种 情况 下 仍 能 使 驱动 融 减 速 ， 需 要 外 加 制 动 电 阻 。 

KE 电源 模块 包含 以 下 功能 组 : 

e 控制 逆 变 桥 产 生 直 流 母 线 电 压 并 把 多 余 的 制 动 能 量 回 馈 到 电源 ，KEN (没有 再 生 制 
动 ) 设备 装配 有 一 个 整流 桥 。 

e 直流 母线 电路 的 充电 装置 。 

在 断 电 的 情况 下 ， 电 动机 减速 产生 的 可 再 生 能 源 首先 被 存储 在 直流 母线 电容 里 ， 此 时 ， 
如 果 直 流 母 线 电压 超过 它 的 极限 ， 制 动 单元 就 会 被 激活 ， 通 过 制 动 电 阻 把 多 余 的 制 动 能 量 转 
换 成 热能 。 

制 动 单元 集成 在 内 部 ， 制 动 电阻 必须 被 安装 在 外 部 。 制 动 电阻 的 温度 通过 一 个 PTC 电阻 
(连接 点 X25) 在 KE 模块 内 测量 。 如 采 逆 置 没有 制 动 电 阻 运行 ， 需 要 将 终端 RT1 和 RT2 桥 连 。 

e KE 内 部 控制 电源 . 

内 部 控制 电源 功能 块 提供 电源 模块 内 部 使 用 的 +5V、+12V、-12V 控制 电源 。 该 功能 
块 需要 外 部 通过 端子 X08/X09 向 它 提 供 24V 直流 电压 。 

电源 和 直流 母线 电压 、 电 源 电流 、 温 度 还 有 内 部 电压 的 极限 值 都 被 监控 ， 当 大 于 极限 
值 ， 就 会 生成 错误 信息 。 

KE 模块 加 上 24V 和 下流 电源 后 局 动 。“SBM”( KE 系统 就 绪 信 息 ) 输出 ， 系 统 和 ACC 总 
线 无 故障 ， 开 始 运 行 。 

言 号 “UE”( 直流 母线 使 能 ) 触发 直流 母线 电压 的 充电 过 程 。 直 流 母 线 电容 通过 内 部 
电阻 充电 结束 后 ， 电 网 电源 电压 通过 外 部 安装 的 主 接触 器 KI (KEN 5 带 有 内 部 主 接触 右 ) 
接 通 ; 整个 过 程 正 确 完 成 后 ,“QUE” (直流 母线 使 能 应 答 ) 信和 号 被 置 为 1。 

KE 电源 模块 的 前 面板 接口 信息 如 图 2-30 所 示 。 注 意 ， 各 型 号 的 电源 模块 其 所 带 有 的 接 
口 不 完全 相同 。 




















p 
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KE 10 ACC 总 线 连接 
KE 20 Xo3603] - 


ooog A JO 铭牌 〈 侧面 ) 


Ene | 一 


AMK 服 务 接口 





LED 诊 断 指 示 灯 
二 进 制 输入 /输出 
ACC 地 址 拨 码 开关 


电源 电压 
400...480V 
50/60Hz 


Tii] ERARA 


49 [ll] | vz 


直流 母线 电压 直流 母线 电压 


制 动 电阻 


电源 电压 
400...480V 


50/60Hz 


型 号 
序列 号 
版 本 号 


PTC 热 能 电阻 
24V 直 流 输入 
24V 直流 输 出 


接地 端 


X01: 进 线 电抗 器 
X03: 制 动 电阻 


图 2-30 KE 电源 模块 前 面板 接口 信息 





KE 模块 前 面板 各 接口 的 功能 定义 见 表 2-22， 下 面 将 对 各 接口 的 功能 及 使 用 方法 做 详细 


Infol 
Info2 


X01 


R 2-22 KE 模块 前 面板 接口 功能 定义 


w 用 0X 


LED 状态 指示 

侧 部 铭牌 

设备 类 型 、 序 列 号 、 硬 件 版 本 

DIP 开关 (设备 地 址 、ACC 传输 速率 ) 
交流 电源 〈 外 部 主 接触 器 ) 
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(5) 

连 接 点 H R 

X02 直流 母线 

X03 外 部 制 动 电阻 

X06 直流 母线 

X07 交流 电源 (EIN GE DER OR) 

X08 外 部 直流 24V 供电 

X09 循环 24V 直流 电 (一 组 最 多 5 个 模块 ) 

X20 充电 电路 的 电源 ， 受 主 接触 器 控制 

X21 二 进 制 输出 

X22 二 进 制 输入 、 二 进 制 输出 

X23 AMK 内 部 接口 

X25 测量 温度 的 PTC 热 敏 电阻 接口 
X236/X237 ACC 总 线 连接 口 


1. 状态 指示 

KE 模块 的 状态 通过 Hl 的 4 个 LED 灯 指 示 ， 除了 LED 显示 之 外 ， 这 些 状态 还 可 以 通过 
总 线 读 出 。 

当 发 生 故 障 时 , “系统 就 绪 信 号 ” (SBM) 被 取消 ， 并 且 在 Hl 的 LED 区 域 显 示 错 误 指 
示 。 故 障 代码 可 以 通过 操作 面板 或 者 AipexPro 软件 读 出 ， 故 障 在 AMKASYN “故障 信息 ” 文 
档 中 有 进一步 说 明 。 

这 些 故 障 必 须 被 复位 才能 清除 ， 例 如 在 二 进 制 输入 端 加 一 个 “清除 故障 ”(FL) 脉冲 。 

电源 模块 故障 时 系统 的 状况 : 

e 再 生 制 动 功 能 被 禁止 ; 

。“ 系 统 就 绪 信 息 ”(SBM) 被 取消 ，SBM =0; 

。 主 接触 器 断 开 ， 并 将 KE 模块 主 电源 分 离 ; 

e 直流 母线 电压 通过 外 部 电阻 放电 

e QUE 信号 被 置 0; 

e 在 消除 故障 之 后 ，KE 模块 重新 上 电 后 会 报 “ 系 统 就 绪 ”，SBM = 1 。 

HI 中 的 状态 指示 LED 灯 的 位 置 及 各 LED 灯 所 代表 的 系统 信息 见 表 2-23 。 

表 2-23 KE 电源 模块 H1 状态 指示 LED 灯 的 位 置 及 各 LED 灯 所 代表 的 系统 信息 


KE 状态 指示 HI 


O © 

















系统 就 绪 
紧凑 型 电源 输入 设备 KE 没有 错误 ， 但 是 还 没 被 
使 能 。 它 在 等 竺 直流 母 线 电压 使 能 








直流 母线 使 能 
电压 被 激活 。 在 充电 设备 没有 故障 和 电源 接 通 的 
情况 下 ， 和 直流 母线 电压 工作 


ono 


LEDI, 2. 4. 绿色 











LEDAS SEES EE iA ee 再 生 制 动 被 激活 
O @ 反馈 到 电源 的 再 生 制 动 已 经 被 激活 
故障 
请 参考 故障 信息 文档 
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2. 接口 功能 
€ xoi 电源 供应 〈 通 过 主 接触 器 KI MEHER ) 
L1.1: 线 ALN 连接 (mp U2); 
L1. 2: 线 电抗 器 ALN 连接 (端子 V2 ) ; 
L1. 3: 线 电 抗 器 ALN 连接 (端子 W2); 
主 电源 电压 为 3 x400V ~480V +10% , 50/60Hz, 
€ X02 (X06) 直流 母线 (KEI20/KENI20 为 X06 端子 ) 
X02. 可 连接 的 最 大 负载 为 60kW ; 
X06. 可 连接 的 最 大 负载 为 100kW; 
UZP: 直流 母线 电压 正极 ; 
UZN: 直流 母线 电压 负极 。 
注意 KEI20/KENI20 的 最 大 输出 功率 。 
€ x03 外 部 制 动 电阻 
RBN: 制 动 单元 输出 ; 
RBP: 直流 母线 电压 UZP, 
外 部 制 动 电阻 要 求 使 用 屏蔽 电费 连接 ， 屏 藤 电 顷 必 须 两 问 接 地 ， 接 地 线 的 线 径 尽 可 











能 大 。 

€ x07 供电 电源 (各 型 号 的 电源 模块 的 端子 号 不 完全 相同 ) 

LI; EW LI fH; 

I2: 电源 L2 fH; 

L3. 电源 L3 fH; 

线 电 压 3 x (400-480) V x1096, 50/60Hz, 

€ X08/X09 24V 直流 电源 

Pin2. DC 24V; 

Pinl: OV, 

由 外 部 输入 的 24V 直流 电源 向 KE 模块 内 部 的 开关 电源 和 风扇 供电 。 通 过 X08 和 X09 使 
24V 电源 可 以 向 后 串联 ， 最 多 可 以 允许 串联 4 个 KW 驱动 需 模 块 。24V v 电源 断 电 时 间 大 于 
10ms 就 会 发 生 故 障 ， 此 时 “SBM” 信 号 被 复位 ， 主 接触 器 断 开 。 

€ x20 主 接触 希 财 合 ， 直 流 母 线 电 路 元 电 

Ll: 电源 LI fH; 

L2: 电源 L2 fH; 

L3: 电源 13 fH; 

EHI/EH2;: 主 接触 需 控 制 节 点 。 

在 直流 母线 电路 充电 完 后 ，KE 模块 内 的 一 个 继电器 吸 合 ， 常 开 触 点 EH 和 EH2 闭合 ， 
外 部 安装 的 主 接触 器 K1 接 通 ，KE 模块 直接 与 主 电源 接 通 。 

€ X21 二 进 制 输出 

二 进 制 输出 通道 间 通 过 光 耦 合 硕 隔离 ， 输 出 额定 电压 为 DC 24V, HET LJ 100mA, 
要 求 采 用 屏蔽 线 连接 ， 屏 蔽 层 必 须 接 地 。 

Pinl; SBM 系统 就 绪 信 息 (BAI; ID32865 一 33029 ) 。 
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输出 SBM 信息 说 明 模 块 处 于 无 故障 状态 。 

如 果 KE 模块 在 ACC 网 络 内 ， 那 么 至 少 有 另外 一 个 处 于 ACC 网 络 内 的 模块 被 识别 出 来 ， 
系统 就 绪 才 能 被 设置 。 在 15s 内 ， 如 有 果 没 有 更 多 的 ACC 总 线 站 点 被 检测 到 ， 则 系统 就 绪 被 
设置 并 且 KE 模块 的 ACC 接口 失效 。 如 果 KE 模块 的 “直流 母线 使 能 信号 ” (DC Bus Enable 
UE) 的 信号 是 通过 ACC 总 线 发 送 的 ，15s 后 仍 没 检测 到 其 他 模块 ， 就 会 产生 一 个 错误 的 
He 

如 果 KE 模块 不 需要 ACC 总 线 操作 ， 那 么 应 该 把 拨 码 开关 S$1 全 置 于 ON， 这 样 延 迟 时 间 
就 无 效 了 。 

KE 模块 如 果 发 生 故 障 ， 系 统 就 绪 信 息 将 会 被 重 置 ， 主 接触 器 也 会 新 开 。 

Pin2: QUE 直流 母线 使 能 成 功 (BA2: ID3286633030) 。 

和 卫 流 母线 电压 已 经 通过 充电 装置 充电 完成 ， 并 已 切换 到 外 部 安装 主 接触 。 在 直流 母 继 电 
压 使 能 后 ， 将 会 输出 QUE, 

Pin3: 0V， 外 部 回 二 进 制 输入 和 输出 提供 的 24V 直流 电 的 基准 电压 。 

Pind; WBA， 外 部 +247V 的 公共 电源 端 ， 供 X21 和 X22 使 用 。 

€ x22 二 进 制 输入 /输出 (Pin4) 

X22 提供 两 路 二 进 制 输入 和 两 路 二 进 制 输出 ， 各 通关 间 通 过 光 耘 合 硕 隔离。 要 求 采 用 斌 
Micra YER. DEUE UDINE. 

输入 额定 电压 : 24V; 

输入 额定 电流 : 8mA; 

啊 应 时 间 : 2ms; 

输出 额定 电压 -24V; 

输出 额定 电流 : 100mA; 

采样 间隔 . I ms, 

Pinl; FL 故障 复位 (BEI). 

在 系统 故障 排除 后 ， 通 过 故障 复位 (FL) 可 以 把 “系统 就 绪 ” 信 息 写 人 KE 系统 。 

Pin2, UE 直流 母线 使 能 (BE2 ) 。 

ECER, TE KE 的 输入 端 BE2 加 上 一 个 保持 的 信号 ， 内 部 的 充电 接触 硕 吸 合 ， 大 约 1 ~ 
5s 后 ， 安 装 在 外 部 的 主 接触 器 KI 吸 合 。 

主 接触 器 的 励磁 电压 由 外 部 提供 ， 通 过 X20 上 的 EHI 和 EH2 的 导 通 加 载 到 线圈 两 端 。 
当 切 换 到 主 接触 奉 后 ， 充 电 接 和 触 疮 断 开 并 且 输 出 QUE 信息 “QUE: DC enable handshake ”。 

直流 母线 使 能 信号 加 载 的 两 个 先决 条 件 : 

1) KE 系统 就 绪 信 息 SBM = 1 ; 

2) 为 了 保护 充电 设备 ， 防 止 其 热 过 载 ， 连 续 两 个 开关 接 通 命令 的 时 间 必 须 大 于 4s (时 
间 的 长 短 取决 于 直流 母线 电路 的 电容 容量 ) 。 

Pin3. BA3 二 进 制 输入 口 3， 可 以 通过 参数 ID32867 自由 配置 功能 。 

Pind; BA4 二 进 制 输入 口 4， 可 以 通过 参数 ID32868 自由 配置 功能 。 

€ x23 保留 给 AMK 服务 用 

€ X25 PTC 制 动 电阻 接口 

RTI/RT2. 连接 监视 外 部 制 动 电阻 温度 的 PTC 测 温 电阻 ， 如 果 没 有 PTC 电阻， 那么 
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RTI 和 RT2 必须 短 接 。 制 动 电阻 通过 屏蔽 电缆 连接 ， 屏 蔽 层 的 一 端 应 接地 。 

€ X236/X237 ACC 总 线 网 络 接口 

3. DIP 开关 SI 

KE 模块 的 ACC 站 地 址 和 波 特 率 必 须 在 DIP 开关 S1 上 设置 ， 为 了 识别 、 设 定 参数 和 诊 
Wr. AZ BR KE/KW 模块 分 配 一 个 不 同 的 地 址 。 

可 以 通过 每 一 个 KW 模块 的 RS 232 接口 (X135) 或 选项 卡 的 现场 总 线 接 口 访 问 这 些 数 
据 。KE 模块 和 KW 模块 之 间 是 通过 ACC 总 线 通信 。 

€ 通过 S1 设置 ACC 总 线 波 特 率 

KE 波 特 率 的 出 厂 设置 值 是 1000kbaud， 当 ACC 总 线 长 度 
大 于 25m 时 ， 应 该 降低 数据 的 通信 速率 。 通 过 SI 设置 ACC 总 
线 波 特 率 的 方法 如 下 : 

将 开关 4 置 于 “1” 位 , 通过 1、2 、3 的 组 合 设置 波 特 率 ， 
朵 开 24V， 然 后 接 通 ， 新 的 波 特 率 就 会 存储 在 EEPROM 中 。 如 
果 系 统 运行 时 不 使 用 ACC 总 线 ，4 个 开关 需要 全 部 设置 为 1， 
当 KE 模块 上 电 后 ，CAN 接口 是 为 无 效 的 。S1 开关 位 置 定义 如 
图 2-31 所 示 。 

通过 SI 的 开关 1、 开 关 2 和 开关 3 组 合 定义 KE 电源 模块 
的 ACC 总 线 的 通信 波 特 率 时 ，3 个 开关 的 组 合 对 应 的 波 特 率 见 表 2-24, 

表 2-24 Sl 开关 组 合 对 应 波 特 率 











图 2-31 SI 开关 位 置 定义 


开关 4 波 d ox 





1000kbaud 





500kbaud 


250kbaud 


125kbaud 








€ 通过 S1 设置 ACC 总 线 地 址 

KE 模块 的 ACC 地 址 的 出 三 默认 值 是 33 ， 设 备 在 这 个 地 址 下 立即 准备 就 绪 。 其 他 的 KE 
地 址 (34 ~39) 需要 通过 DIP 开关 S1 进行 设 定 ， 其 方法 如 下 : 

将 开关 4 置 于 0 位, 通过 1、2 、3 的 组 合 设置 地 址 ， 断 开 24V， 然 后 接 通 ， 新 的 地 址 数 
据 就 会 存储 在 EEPROM 中 。S1 开关 组 合 对 应 的 KE 电源 模块 的 ACC 地 址 见 表 2-25 。 
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A225 SM 开关 组 合 对 应 的 ACC 地 址 


开关 4 开关 3 开关 2 "EU 
0 其 他 用 途 
1 0 34 
EN 
0 
[o1 0] 9 [ 9 -. 3e 
1 0 1 37 
: 


5 











2.6 "ZEB 


KE/KW B4 PW. 一 种 是 水 冷 式 ， 为 一 种 为 风 冷 式 。 下 面 将 会 一 一 做 详细 
的 介绍 。 

注意 事项 . 

e KE/KW 模块 必须 安装 在 水 冷 式 或 风 冷 式 的 安装 底板 上 上。 安装 底板 温度 要 保持 在 40%C 
以 下 ， 且 不 能 有 冷凝 现象 。 

e 最 佳 的 安装 方式 为 垂直 安装 (ACC 总 线 在 上 方 ) 或 水 平安 装 (控制 卡 KW-ROX 在 下 
方 ) 。 

e 为 了 保证 模块 单元 内 部 充足 的 气流 循环 ， 驱 动 器 上 方 和 下 放 都 要 保持 最 小 100mm 的 
间 际 。 安 装 电 统 不 能 堵塞 进出 风口 ， 以 免 影响 气流 循环 。 另 外， 外 部 单元 在 安装 时 也 要 注意 
安装 位 置 ， 不 能 影响 模块 底部 通风 口 的 通风 温度 。 

供电 模块 在 安装 时 要 和 KE/KW 模块 保持 最 少 80mm 的 间隙 。 

e 在 安装 底板 之 前 ， 安 装 面 要 彻底 的 清洗 干净 。 模 块 的 缘 板 也 要 确保 在 运输 或 安装 中 
没有 损坏 。 

e 用 防震 螺钉 固定 电源 模块 KE 上 的 电源 连接 插头 X20, 


2.6.1 KAAKA KW-CP 


KE/KW 模块 的 电子 设备 的 功率 损耗 产生 的 热量 通过 模块 后 面 的 水 冷 式 冷却 板 来 排出 。 

水 冷 安装 板 包括 一 个 有 AlMgSi 0.5 馈 复 合 材 料 制 成 的 散热 片 ， 它 集成 有 冷却 通风 或 不 
锈 钢 模具 管道 。 

注意 : 电子 控制 设备 的 功率 损耗 不 通过 冷却 板 散 去 ， 在 机 箱 里 产生 的 热量 需 通 过 控制 柜 
的 冷却 设备 排出 。 

KE/KW 系列 模块 备 要 安装 水 冷 式 安装 板 ， 目 前 有 三 种 型 号 可 供 选 择 ， 分 别 是 : 

KW-CP 340. 有效 宽 度 为 340mm; 散热 能 力 大 约 为 1. 5kW。 

KW-CP 510. 有 效 宽 度 为 510mm; 散热 能 力 大 约 为 2.3kW。 

KW-CP 680. 有 效 宽 度 为 680mm， 散热 能 力 大 约 为 3. 0kW, 
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冷却 管道 可 以 从 右边 或 后 面 连接 ， 通 过 两 个 G1/4 螺钉 连接 。 
1. 订货 数据 
冷却 剂 从 侧 边 连接 的 KE/KW 冷却 板 的 型 号 数据 见 表 2-26 。 
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表 2-26 侧 冷 却 板 型 号 数据 


冷却 板 型 号 nimi 









































KW-CP 340 右边 
KW-CP 510 右边 
KW-CP 680 右边 
KW-CP 1000 = 左边 
* ， 不 适用 于 新 的 应 用 。 
冷却 剂 从 后 面 连接 的 KE/KW 冷却 板 型 号 数据 见 表 2-27., 
表 2-27 后 冷却 板 型 号 数据 
冷却 板 型 号 W f$ 3 冷却 剂 连接 位 置 
KW-CP 340R 0705 后 面 
KW-CP 410R mm 
KW-CP sion mm 
KW-CP sion mm 
KW-CP iss i 
AB ANTA B) KE/KW 冷却 板 型 号 数据 见 表 2-28 。 
X228 不锈钢 冷却 板 型 号 数据 
2. 技术 参数 
冷却 剂 连接 在 侧 边 的 冷却 板 的 技术 参数 见 表 2-29 , 
表 2-29 侧 冷 却 板 技术 参数 
We 0704 0706 0708 0717 
最 大 功率 /W 1500 2300 3000 3000 
环境 温度 /人 0~40 0~40 0~40 0~40 
右边 右边 右边 左边 
冷却 剂 连接 
C1/4 内 螺钉 
水 流量 1. 5bar, 10L/min 
345mm x25mm x 515mm x25mm x 685mm x25mm x 680mm x 25mm x 1005mm x25mm x 
330mm 330mm 330mm 330mm 
冷却 面积 (Bx H) | 340mm x 320mm 1000mm x 320mm 
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冷却 剂 连接 在 后 面 的 冷却 板 的 技术 参数 见 表 2-30。 














表 2-30 后 冷却 板 技 术 参 数 
型 ”号 KW-CP 510R KW-CP 680R 
订 赁 号 0705 0710 0707 0709 
最 大 可 用 功率 /W 1500 1900 2300 3000 
环境 温度 /人 0 ~40 0 ~40 0 ~40 
后 面 后 面 后 面 后 面 
冷却 剂 连接 
G1/4 内 螺钉 
水 流量 1. 5bar, IOL/min 
尺寸 (包含 冷却 剂 接 ) 345mm x 40mm x 42] mm x 40mm x 515mm x 40mm x 685mm x 40mm x 
冷却 管材 料 AIMsSi 0. 5 AIMsSi 0. 5 AlMgSi 0. 5 AIMsSi 0. 5 
冷却 面积 (B xH) 340mm x 320mm 420mm x 320mm 510mm x 320mm 680mm x 320mm 





带 不 锈 钢管 的 KE/KW 冷却 板 技术 参数 见 表 2-31. 

















42-34 不锈钢 冷却 板 技术 参数 
订货 号 0783 0734 
最 大 可 用 功率 /W 3000 3000 
环境 温度 /人 0 ~40 0 ~40 
冷却 剂 连接 EE HE 
G1/4 内 螺钉 
水 流量 1. 5bar, 10L/min 
尺寸 (BxTxH) 1040mm x 40mm x 330mm 
冷却 管材 料 AlMgSi 0. 5 
冷却 面积 (B xH) 420mm x 320mm 


重量 / ke 约 7 


3. 安装 
€ KW-CP XX 冷却 板 安 装 要 求 





冷却 板 安 装 在 控制 柜 的 安装 板 上 。 用 4 个 (KW-CP 340/420/580/680 (R)) M8 螺钉 或 
8 个 (KW-CP 1000/1035R) M8 IRET EE, KRUIKE PE (水 平 度 <0.3mm); 安 痛 过 程 


中 ,冷却 板 不 需要 被 文 撑 。 
AR ERR E PCR, 








那么 上 方 和 下 方 都 要 保留 最 少 10mm 的 间距 。 信 号 线 和 电源 


线 间 的 具体 要 求 也 遭 守 这 个 规则 。 另 外 ， 电 子 元 硕 件 产生 的 热量 由 内 部 的 风 忆 散热 ; 甚至 最 


上 面 那 组 冷却 板 的 通风 口 处 温度 也 不 能 超过 40%C 。 
e 冷却 循环 系统 要 求 
按照 以 下 要 求 ， 在 允许 的 最 大 表面 温度 为 40% 时 ， 不 会 超过 其 散热 能 力 。 
e 封闭 的 水 循环 ; 
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e 在 机 器 启动 运行 时 必须 根据 EN50178 标准 检查 冷却 系统 的 密封 性 ; 

e 水 流量 大 约 为 0. 01 m?^/ min; 

e 水 压 大 约 为 0.1SMPa ( 板 的 静 压 为 0. 8MPa); 

e 入 口 处 的 水 温 小 于 30€ ; 

e 用 户 通 过 选择 合适 的 尺寸 来 保证 在 冷却 剂 露点 的 情况 下 ， 冷 却 温 度 能 保持 不 变 ，; 

。 不 允许 水 凝结 现象 。 

男 外 ，KE 和 KW 模块 可 以 直接 安装 在 冷却 板 上 ， 不 需要 导热 。 安 闭 时 需 遵 守 以 下 规则 . 

e 模块 接触 面 的 防护 箱 必 须 挪 开 ; 

e jv o Bs 

e 根据 DINSOS, SARE FEAA TJEAS HE BSIxETEAR, KM M6 内 螺纹 的 丁字 
形 螺母 ; 

e 安装 中 心 螺 钉 时 必须 先 固定 (固定 力矩 =SN . m) ， 然 后 再 安装 上 下 固定 螺钉 ; 

e 固定 螺钉 的 固定 力矩 为 8N * m, 

€ 使 用 第 三 方 的 冷却 板 

使 用 第 三 方 的 冷却 板 时 对 冷却 板 表面 的 要 求 板 的 水 平 度 为 0.1mm、 表 面 粗糙 度 为 
0. 02mm 、 边 缘 和 和 孔 要 小 心 处 理 。 

€ 安 沪 尺 寸 图 

冷却 剂 连接 在 右边 的 安装 尺寸 图 如 图 2-32 所 示 ， 长 度 单位 为 mm, 
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KW-CP 510 
KW-CP 680 


图 2-32 右 冷 却 板 安装 尺寸 图 
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冷却 剂 连接 在 左边 (KW-CP1000) 的 安装 尺寸 图 如 图 2-33 所 示 。 


ij 





KI 2-33 ” 左 冷 却 板 安装 尺寸 图 
冷却 剂 连接 在 背面 的 安装 尺寸 图 如 图 2-34 所 示 ， 长 度 单位 为 mm, 











图 2-34 后 冷却 板 安装 尺寸 图 


2.6.2. MAAKI KW-LKXX 
如 果 水 冷 式 冷却 板 无 法 使 用 ，KEAKW 模块 可 以 安 猴 风 冷 式 冷却 板 。 风 冷 式 冷却 板 的 撒 
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板 安装 有 带 轴 流 式 风机 的 鱼 状 式 散 热 片 ， 由 通风 机 豆 吹 散热 片 来 达到 散热 的 目的 。 
目前 ， 有 4 种 不 同类 型 的 风 冷 式 安 痛 板 可 供 选 择 : KW-LK 110, KW- LK 250, KW- LK 
400 和 KW- LK 500, 
1. liess 
冷 式 安装 板 订 代数 据 见 表 2-32, 








42-32 风 冷 式 安装 板 订 货 数据 
产品 型 号 订 R 号 
KW-LK 110 0745 
KW-LK 250 0743 
KW-LK 400 0744 
KW-LK 500 0802 





冷 式 安装 板 安 装 附件 订 贷 数据 见 表 2-33, 


























表 2-33 ” 风 冷 式 安 装 板 安装 附件 订货 数据 
产品 名 称 订 货 号 
TERT: 18139 
KE/KW 紧 固 组 件 
(20 个 槽 螺母 +20 个 M6 x20 的 螺钉 ) icd 
2. 技术 数据 
风 冷 式 安 装 板 各 型 号 的 技术 数据 见 表 2-34。 
表 2-34 ” 风 冷 式 安装 板 各 型 号 的 技术 数据 
型 号 KW-LK 110 KW-LK 250 KWLK 400 KW-LK 500 
订 赁 号 0745 0743 0744 0802 
最 大 功率 /W 120 600 900 1200 
环境 温度 /5C 0 ~40 0 ~40 0 ~40 0 ~40 
风 忆 电压 DC 24V +10% DC 24V +10% DC 24V +10% DC 24V x 1096 
风 局 流量 /A 1.0 1.5 
电缆 长 度 /mm 300 300 
防护 等 级 IP00 IPOO 
尺寸 (BxTxH) E NE x Bn dG ri | STO smm A m 
冷却 面积 (B xH) 400mm x 320mm 500mm x 320mm 
AM | E | 7 m 
Ri IIT [IT 
3. ZRAK 








风 冷 式 系统 KW-LK 110 必须 直接 安装 在 控制 柜 的 安装 底板 上 ,， 用 4 个 MA x8 HERE m 
定 。 A 55mm (2x) 的 模块 能 安装 在 KW-LK 110 E, 

KW-LK 250 和 KW-LK 400 有 两 种 安装 方式 可 供 选 择 : 

e 百 接 安 装 在 电 控 柜 的 控制 板 上 


对 于 KW-LK 250, 用 4 个 Me x10 的 螺钉 固定 ; 而 对 于 KW-LK 400, 用 6 个 M6 x10 的 
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螺钉 固定 。 

e FTL 

散热 片 安 装 在 控制 柜 的 后 面 , 用 10 个 M6 x10 的 螺钉 固定 (KW-LK 250) 或 用 12 个 
M6 x10 的 螺钉 固定 (KW-LK 400) 。 

















4. 尺寸 图 
风 冷 式 安 装 板 的 安装 尺寸 图 如 图 2-35 所 示 。 
安装 在 安装 板 上 穿孔 安装 
( KW-LK 110,KW-LK 250, ( KW-LK 250,KW-LK 400 ) 
KW- LK 400 ) 
间距 间距 密封 口 
>100mm >100mm 
HX 
S H E 
pat 女 2 DEA 
x KE/KW zn h REUS E 
三 modules 在 R modules 在 
£ 制 E 制 
E 柜 ic TB 
E 里 3 外 
面 面 








间距 
>100mm 


图 2-35 MARKERER TRI 

如 果 散 热 片 安 装 在 控制 柜 里 面 ， 热 损耗 在 里 面 进行 交换 。 用 户 需 要 通过 适当 的 方法 
(如 热 交 换 、 控 制 柜 通风 ) 来 散热 ， 以 便 保 证 控制 柜 内 的 温度 不 超过 HE 

另外 ,模块 的 上 下 间距 要 大 于 100mm, 

和 水 冷 式 一 样 ，KE 和 KW 模块 也 可 以 下 接 安装 在 风 冷 式 冷却 板 上 ,但 不 需要 导热 剂 。 
a 式 一 样 。 

. 降 容 要 求 

KE/KW 系统 的 所 有 模块 都 可 在 风 冷 系统 下 运行 但 是 降 容 (功率 减少 ) 在 一 些 情况 下 
必须 考虑 在 内 。 lr SkHz, HÆ AC 3 x400V 电压 下 运行 的 网 络 。 

环境 温度 为 30C 和 40% 时， 安装 风 冷 式 系统 KW-LKXXX 的 降 容 因数 见 表 2-35 MÆ 2-36, 


$ 2-35 KW-LK 110 降 容 因数 


模块 KEN5 KENIO KWD1/2 KW2 KW3 KW5 KWD5 KW8 KWZ1/2 KWZ5 
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表 2-36 KW-LK250/400 降 容 因数 

















2.7 其 他 附件 


2.7.1 人 制 动 电阻 


如 果 KE 电源 模块 的 内 部 制 动 电 阻 无 法 完全 吸收 多 余 的 制 动 能 量 ， 就 需要 使 用 外 部 制 动 
E BH, 

外 部 制 动 电阻 用 带 屏 蔽 的 电缆 连接 在 X03 (RBP/RBN) 端子 上 ， 电 缆 必 须 带 屏蔽 且 两 
DAE 

PTC 热 敏 电阻 检测 制 动 电阻 的 温度 。 热 敏 电 阻 用 市 屏蔽 的 电费 连接 在 X25 (RTI/RT2) 
疹子 上 ， 屏 蔽 必须 保证 和 KE 外 有 元 共 地 。 

制 动 电阻 的 大 小 必须 根据 制 动 能 量 来 选择 。AMK 提供 的 制 动 电阻 的 技术 数据 见 表 2-37 。 

表 2-37 制 动 电 阻 技术 数据 


最 小 阻 值 /Q 47 20 8 
持续 功率 /W 140 600 1500 1500 4000 


峰值 功率 /kW 1 «10 97528 D retia 
最 大 脉冲 能 量 /kWs 
230V 230V 
风机 电压 
50/60Hz 50/60Hz 
风机 功率 /W 
连接 线 1. 5mm?/AWGIA 2. 5mm? /AWGC12 4mm? / AWG10 























防护 等 级 IP20 
重量 /kg 1.3 5.6 6.7 7 8 
订货 号 0746 E591 E593 E584 E585 
注意 事项 . 


e 制 动 电 阻 的 热 敏 电阻 必须 使 用 ， 连 接 在 X25 端子 上 。 

e 在 没有 转动 能 限制 的 情况 下 ， 会 出 现 制 动 电阻 过 热 的 现象 。 此 时 奉 安 猴 部 件 有 缺陷 
或 不 正确 安 闪 ， 可 能 会 出 现 火灾 。 

e 在 X08, X09 上 的 24V 供电 丢失 的 情况 下 ， 制 动 电阻 的 温度 不 会 被 检测 。 在 这 种 情 
况 下 ， 对 于 KE10 和 KE20 来 说 制 动 能 量 不 能 超过 70kWs， 而 对 于 KE40 和 KE60 来 说 制 动 能 
量 不 能 超过 180kWs。 

Meiner a ipd 因此 ， 它 不 能 安装 在 电气 设备 的 冷风 入 口 处 。 

安装 外 部 制 动 电阻 时 ， 必 须 切 断 内 部 制 动 电阻 的 连接 。 
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e 制 动 电阻 外 学 的 表面 温度 可 能 超过 80%C ， 所 以 在 制 劲 电阻 安装 处 必须 附 上 警告 信号 。 
2.7.2 线性 滤波 可 


滤波 器 由 用 户 安装 在 供电 模块 KE/KEN60, KE/KENI20 的 外 部 。 滤 波 器 连接 在 总 电源 
和 电抗 需 之 间 ， 且 要 保证 滤波 顺 与 KE 模块 间 有 接地 信号 。 

选择 滤波 器 时 要 求 参数 符合 供电 模块 KE/KEN60, KE/KENI20 的 限制 值 ， 并 确保 外 部 
滤波 天 的 电磁 兼容 性 (Electro Magnetic Compatibility, EMC) 。 滤 波 人 各 技术 数据 见 表 2-38, 


ri 


型 - 
AF90 
KE60 
AF180 
KE120 

KEN120 














表 2-38 滤波 器 技术 数据 


400/275 V 
204508 3 x90A9 约 40W IP20 29294 
Z 
400/275 V ó " 
M 3 x 180A <35mA 200662 
Z 


EN 
EX 
qm 











CD 对 于 U, = AC 440V 50/60Hz 的 开 网 络 能 力 而 言 (根据 要 求 应 该 为 AC 480V) 。 


D 过 载 系数 为 2x Iyo 
© 对 于 对 称 的 TT 或 TN 网 络 ， 根 据 正 C950 标准 计算 出 来 的 。 网 络 打 开 、 关 闭 瞬 间或 不 对 称 的 网 络 的 漏电 电流 可 能 
大 于 220mA。 





滤波 融 的 安装 尺寸 图 如 图 2-36 所 示 ， 长 度 单位 为 mm. 
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M10 接 地 螺钉 夹 
Z 7JXE23N * m 





i 
OJS 







B [ [G 
i| [r2 LINE =] a m 
E= l O 


E 
roo | mo [wo [15o| ss [2s | 24 
as 


95mm ^/15-20N * m 





vim [o [vo [wow se [ v] s 


图 2-36 ”滤波 需 安装 尺寸 图 
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2.7.3 ACC 总 线 电 缆 


1. ACC 总 线 连接 
ACC 总 线 网 络 通过 端子 X136 和 X137 (KW) 或 X236 和 X237 (KE) 连接 。 根 据 
IEEE1394, ACC 总 线 连接 要 用 专用 的 防火 电缆 交叉 连接 。 因 此 X136 和 X137 在 内 部 也 相互 








AL, ACC 总 线 连 接 几 如 图 2-37 所 示 。 


[- ZA m; HE EH. 





[2-37 ACC 总 线 连接 图 
ACC 总 线 连接 时 要 在 首 端 和 末端 插入 含 1200 终端 电阻 的 终端 插头 。 对 于 双 驱 动 器 模块 
KWD 包含 两 个 逆 变 硕 模 块 A 和 B， Æ ACC 总 线 中 形成 两 个 独立 的 总 线 病 口 ， 因 此 相互 之 间 
也 要 连接 电 级 。 
2. ACC 总 线 电缆 选 型 
ACC 总 线 电 级 的 选 型 见 表 2-39 。 


R 2-39 ACC 总 线 电 缆 选 型 表 





























型 号 Mo XB W 货 号 
KW-ACC210 KEX 210mm 的 ACC 总 线 电 绵 ， 适 用 于 所 有 模块 ， 外 元 宽 55 ~ 170mm 29231 
KW-ACC1000 长 度 为 1m Hj ACC 总 线 电 缆 ， 适 用 于 所 有 模块 ， 外 壳 宽 55 ~ 170mm 29523 
KW-ACC2000 长 度 为 2m 的 ACC 总 线 电 缆 ， 适 用 于 所 有 模块 ， 外 壳 宽 55 ~ 170mm 29543 
KW-ACC4000 长 度 为 4m 的 ACC 总 线 电 缆 ， 适 用 于 所 有 模块 ， 外 壳 宽 55 ~ 170mm 29544 

KW-ACC10000 KEX 10m 的 ACC 总 线 电 缆 ， 适 用 于 所 有 模块 ， 外 元 宽 55 ~ 170mm 29545 
KW-ACC500 KEX 500mm 的 ACC 总 线 电 缆 ， 适 用 于 SYMAC/Wago-EA fll KW X136/KE 
X136 X236, ， 外 壳 宽 55 ~ 170mm 
KW-ACC2000 长 度 为 2m 的 ACC 总 线 电 缆 ， 适 用 于 SYMAC/Wago-EA 和 KW X136/KE 
X136 X236, ， 外 壳 宽 55 ~ 170mm 
KW-ACC5000 长 度 为 5m 的 ACC 总 线 电缆 ， 适 用 于 SYMAC/Wago-EA 和 KW X136/KE m 
X136 X236, ， 外 壳 宽 55 ~ 170mm 
KW-ACC500 KEX 500mm 的 ACC 总 线 电 缆 ， 适 用 于 SYMAC/Wago-EA 和 KW X137/KE 
X137 X237, ， 外 壳 宽 55 ~ 170mm 
KW-ACC2000 长 度 为 2m 的 ACC 总 线 电缆 ， 适 用 于 SYMAC/Wago-EA 和 KW X136/KE 
X137 X236, ， 外 壳 宽 55 ~ 170mm 
KW-ACC5000 长 度 为 5m 的 ACC 总 线 电 缆 ， 适 用 于 SYMAC/Wago-EA 和 KW X136/KE "—- 
X137 X236, ， 外 壳 宽 55 ~ 170mm 
KW-ACCT 终端 插头 29240 
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3. 可 用 ACC 电线 长 度 

ACC 总 线 是 基于 CAN 总 线 的 。 电 费 的 长 度 与 传输 速率 和 连接 的 节点 数目 有 关 。 为 了 确 
定 最 大 电 级 长 度 ， 所 有 的 延 时 时 间 都 要 转换 成 米 数 。 

对 于 与 CAN ARIRAMA, Sns 相当 于 lm; 对 于 不 如 循 CAN 标准 的 电缆 ， 最 大 的 电 
级 长 度 要 减 小 为 23m。 当 计算 最 大 电费 长 度 时 ， 需 要 根据 波 特 率 佑 算 可 能 的 最 大 电 级 长 度 ， 
不 同 波 特 下 允许 的 最 大 电 绕 长 度 见 表 2-40, 


表 2-40 ACC 电线 不 同 波 特 率 下 的 长 度 























波 特 率 最 大 电缆 长 度 
1000 kbit/s 38m 
500 kbit/s 80m 
250 kbit/s 164m 
125 kbit/s 332m 





电缆 的 长 度 会 因为 上 自 感 和 CAN 节点 的 容量 有 所 减少 。 每 一 个 CAN 市 点 减少 0.5m。 计 
算 电 缆 长 度 时 要 从 表 2-40 中 指定 的 最 大 电缆 长 度 中 减 去 CAN 节点 的 长 度 。 
例如 : 








传输 速率 为 500 kbit/s, 80m 
15 个 KW 和 1 个 KE 模块 216 个 设备 ， 每 个 0.5m - 8m 
最 大 的 总 线 长 度 . 72m 
EX. 














上 述 所 有 信息 都 是 理论 值 ， 与 实际 有 一 定 的 差别 ， 如 采 要 证 实 前 面 所 述 的 值 ， 可 以 做 适 
当 的 测试 。 上 述 的 值 不 包括 误差 犯 于 ， 在 配置 中 ， 至 少 有 2096 的 误差 犯 于 。 


2.7.4 DC 母线 电缆 
1l. DC 母线 工艺 
KE/KW 模块 DC 母线 端子 的 连接 功率 是 有 限制 的 ( 见 表 2-41)。 连 接 功 率 的 大 小 由 UZ 


端子 的 导电 性 和 其 连接 电 绕 的 模 截 面积 决定 。 为 了 避免 UZ BARR mT ER, MEEA 
下 几 点 O 











. KE/KW 模块 最 大 允许 的 连接 额定 功率 。 
中 ，KW 模块 总 的 有 效 功率 不 能 超过 供电 模块 提供 的 额定 功率 。 
表 2-41 DC 母线 端子 最 大 连接 功率 


模块 型 号 


\ 能 
e 连续 运 





超过 
z 行 


模块 宽度 /mm 最 大 连接 功率 /kW 





KEN5, KENIO, KEN5-F, KENIO-F 





55 KW2. KWS,. KW8,. KW2-F, KW4-F、 KW6-F. KWDI, 18 
KWD2、 KWD5, KWDI-F, KWD2-F, KWDS-F 
KEIO, KE20, KE20-F 
85 35 


KW9-F、 KW10, KW20 
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(5) 
模块 宽度 /mm 模块 型 号 最 大 连接 功率 /kW 
KE40 、KE60 、KEN60 KES60 
170 60 
KW40 KW60 
60 
255 KE120, KENI20, KESI20 
X06 100 
X05 60 
255 KW100 
X06 100 


P = Py - P, XX P, = P d xir n = 1 di 32 
最 大 功率 图 如 图 2-38 Brzn 


最 大 允许 的 连接 功率 max.60kW max.35kW 
后 续 可 连接 功率 max.17kW 


连接 到 模块 KWn 的 X05 端子 上 的 KWn +1 模块 的 功率 P, ,的 计算 方法 如 下 . 





图 2-38 ”最 大 功率 图 





如 采 超 过 了 最 大 允许 的 连接 功率 有 以 下 两 种 解决 方案 : 
+ 方案 一 


KE 模块 的 DC 母线 端子 从 两 边 连接 ， 这 样 可 以 均匀 地 分 布 所 要 求 的 输出 功率 。 具 体 如 
图 2-39 所 示 。 


最 大 人 允许 的 连接 功率 

max.18kW max.35kW max.35kW max.SOkW max.l8kW | max.18kW max.18kW max.18kW 
后 续 可 连接 功率 

max.4kW max.SkW max.17kW 


max.14kW max.1OkW max.6kW 


max.2kW 
KWD2 KW10 KW20 KE60 KWD2 KWD2 KWD2 KWD2 
AkW ]3kW 31kW 16kW 12kW SkW AkW 


| mm 1|—c| mM i*—| JM |——5| M |—5| M |—5| M | 一 


| | 1 l L| a 
eS C C CS US COS Qus 


P-2*2kW 


P-2*2kW 
2-39 方案 一 图 


P=2%2kW P=2*2kW 
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* TR: 
通过 模块 上 引出 的 接线 盒 放出 状 的 分 布 DC HREJE, WE 2-40 所 示 。 


KWDS KE60 
| JUZ 
EI = P 
Wn 
INC 


KWD5 KWD2 
P=2*5kKW | | EM | | 1| 0l 


| [II] II 
d$ Gees GLO. 


P-2*5kW P-2*2kW Pe2*3EW. P=2*2kW P-2*5kW P-2*2kW 









KWDS5 KWD2 








« 
天 
zi 
D 
5 
z 
NE 








图 2-40 方案 二 图 

2. UZ 电缆 组 件 

所 有 的 KW 模块 都 带 有 比 模块 自身 长 的 UZ 电缆 。DC 母线 电压 通过 集成 的 绞 合 线 
(UZP: 红色 ，UZN: 蓝 色 ，AWG10) 为 KW、KWD 和 KWZ 模块 供电 。 选 定 的 电缆 长 度 允 
许 设备 连接 一 个 170mm 宽 的 上 游 模块 。 

注意 : 

不 正确 的 安装 可 能 导致 火灾 。 

当 连 接 一 个 较 小 、 较 罕 的 模块 时 ， 伸 出 的 电线 可 能 插入 到 KWD, KWZ 或 KWF 模块 中 ， 
这 样 会 损坏 电线 的 绝缘 层 。 

参考 表 2-42， 可 以 设置 85mm/170mm 和 170mm/255mm 设备 的 DC 母线 连接 。 仅 用 于 
AMK 的 UZ 电缆 组 件 。 





表 2-42 UZ 电缆 组 件 1 
AMK 订货 号 UZ ra Zi ?H PE 设备 连接 最 大 的 持续 功率 /kW 


55mm 和 55mm 
46621 KW-UZ 55 55mm 和 85mm 18 
55mm 和 170mm 








46620 KW-UZ 85 85mm 和 85mm 35 
46622 KW-UZ 170 170mm 和 170mm 60 
46908 KW-UZ 255 255mm 和 255mm 60 
46376 KW-UZ 170 170mm 和 85mm 35 
46975 KW-UZ 255 255mm 和 170mm 60 
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与 KE 120 模块 组 合 的 UZ 电缆 组 件 见 表 2-43, 


$k 2-4 UZ 电缆 组 件 2 











AMK 订 贷 号 ”Uz 电 纱 组 件 KE120/KEN120/KES120 (255mm) — |KW100 (255mm) | KW40/KW60 (170mm) 
46622 KW-UZ 170 端子 X02 (最 大 的 连接 功率 60kW) 端子 X05 
46622 KW-UZ 170 端子 X06 (最 大 的 连接 功率 100kW) 端子 X05 





如 果 需 要 ，KE/KW 模块 安装 时 相互 之 间 可 留 一 定 的 间隙 。DC 母线 连接 越 短 越 好 (最 
大 长 度 为 1m)。 

如 果 不 能 从 信号 电缆 中 单独 地 为 DC 电缆 分 配 线路 ， 那 么 必须 连接 屏蔽 线 ， 且 屏蔽 线 两 
过 屏 藏 架 KP-SKXX 接地 。 必 须 选 择 连接 DC 端子 X02 或 X05 的 最 大 截面 积 的 延伸 电 
横 截面 积 为 300mm 的 单 芯 屏蔽 电缆 (型 号 


端 通 i. 


. OLFLEX-FD90 CY; 黑色 ) 是 可 用 的 。 


(49 






KU-BF1 控制 面板 的 应 用 





第 3 章 


控制 面板 是 在 现场 调试 中 应 用 很 多 的 一 个 服务 和 调试 单元 ， 它 可 用 于 调试 和 查看 参数 、 
故障 信息 显示 和 复位 、 通 过 速度 模式 和 点 动 模式 起 动 电动 机 等 。 这 样 使 用 户 可 以 方便 、 快 捷 
地 进行 调试 。 本 章 将 对 KE/KW 系列 伺服 的 控制 面板 的 菜单 机 构 和 使 用 方法 进行 详细 地 人 
绍 。KEAKW 系列 伺服 所 使 用 的 控制 面板 的 型 号 为 KU-BF1， 其 详细 订货 数据 见 表 3-1, 
表 3-1 KU-BF1 控制 面板 订货 数据 表 


3.1  KU-BFI1 控制 面板 

在 讲解 通过 KU-BF1 控制 面板 实现 各 种 操作 前 ， 本 节 将 对 KU-BF1 的 功能 、 连 接 方式 以 
及 其 按键 的 功能 进行 讲解 。 
3.1.1 KU-BF1 的 功能 


对 于 KW-ROx 控制 卡 (版 本 为 R02 以 上 ) 的 驱动 器 ，KU-BF1 控制 面板 通过 自 带 的 缠绕 
电缆 与 KW 驱动 器 上 的 接口 X35 连接 。X35 引 脚 功能 定义 见 表 3-2 。 
R 3-2 X35 引 脚 功能 定义 表 




















1 12P - 12V 供电 

2 PC RxD 接收 数据 ( RS232) 

5 GND 信号 地 

7 NC 

8 SBF 硬件 标志 位 : 0 = 控制 面板 KU-BF1, NC = SBUS 无 连接 
过 SSS DEM 





在 KW AJJIP, FE RI H,SJIBEA F : 
e KE/KW/ 实 例 的 选择 ， 
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e 了 驱动 右 配 置 和 参数 设置 ， 

e 设置 KW JI 8 o EB fr ; 

e 显示 运行 状态 和 故障 信息 ; 

e 点 动 控制 模式 和 连续 速度 模式 ; 
e 显示 实际 值 ; 

e 显示 系统 数据 ; 

e 参数 查看 。 


3.1.2 KU-BFI 前 视图 
KU-BF1 控制 面板 的 前 视图 及 其 各 按键 的 功能 如 图 3-1 所 示 。 





| m 


(ID 列表 数字 增加 ) 
主 菜 单 | 
^u é » 下 翻 
(功能 键 "FI" ) ( 功能 键 F2 或 ID 列表 
数字 减 小 ) 
"P" :选择 
参数 设置 或 实例 参 
数 的 实例 选择 
上 档 转换 键 。 和 其 ee 
他 键 同时 使 用 时 ， nier 
可 切换 到 此 键 的 第 DE 
一 种 功能 





图 3-1 KU-BF1 控制 面板 前 视图 及 其 各 按键 的 功能 


3.2 KU-BF1 六 单 结构 





控制 面板 KU-BF1 的 菜单 结构 如 图 3-2 所 示 。 


e SP 
TTL ERES dd qu | UR TL LS 然后 通过 “Enter” 键 Ei 
MKI, 


Munt a, 返回 上 一 级 菜单 , yu "EDT ao, ke, 
SP 

Mee caste e| GP beati 

Ane [ence frat eR F , EDS ERUIT — RR 
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主 站 地 址 必须 为 1， 2 MASTER : 1 
2..32 可 作为 从 站 地 址 | ACC Addressing (ACC 地 址 ) 


标识 符 1 代 表 主 


站 ，0 代 表 从 站 
Li el e] 


ACC 总 线 站 地 址 Power OFF/ON (上 电 / 断 电 ) 


: 1 





ACC ADDRESSING (ACC 地 址 设置 ) 


F2 
503 0330 JE PARAMETERS (参数 ) 





PARAMETERS GROUPS (参数 组 ) 





JL, 
启动 时 驱动 器 报错 We ACC ADDRESSING (ACC 地 址 设置 
H 35 H: 
m Error ADR: 1 JOG-MODE (点 动 模式 ) 
KW 503 0330 PARAMETERS GROUPS (参数 组 ) 
主 菜 单 : 












TEMP .PARAMETERS (临时 参数 ) 
SPEED CONTROL (速度 控制 ) 





z] | DIAGNOSIS (故障 ) 
START -UP( 启 动 ) 








TEMP .LIST (临时 参数 列表 ) 


E F2 
START -UP( 启 动 ) JL TEMP .PARAMETERS (临时 参数 ) 


rm B SP 
个 || ACTUAL VALUES (实际 值 ) 


显示 32 位 信息 内 容 










PARAMETERS (参数 ) 
TEMP .LIST (临时 参数 列表 ) 





ENCODER ADJUST (编码 器 调整 ) 
输入 密码 "12345" 


ACTUAL VALUES (实际 值 ) 








编码 需 调 整 只 适用 于 A 类 型 编码 器 X 
于 KU/KW -R03, 不 支持 A 类 型 编码 需 。 


Z] | ENCODER ADJUST (编码 带 调 整 ) 
SERVICE (服务 ) 
仅 对 AMK 服务 有 用 ， 进 入 需要 输入 AMK 


密码 。 
OPERATING HOURS (运行 时 间 ) 


zl | SERVICE (服务 ) 
` SP 
SYSTEM (系统 ) Gp 
z] | OPERATING HOURS (运行 时 间 ) T 
REP STATISTICS 
z | SYSTEM (系统 ) 
CEU SP 
ERROR RESET (故障 复位 ) REP.STATISTICS - 
FAULTSTATIATICS (故障 统计 ) 


[d] 3-2. KU-BF1 菜单 结构 


z] | MODULE DATA (模块 数据 ) 
SOFTWARE (软件 ) 


SOFTWARE (软件 ) 
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3.3 KU-BF1 操作 





本 节 介 绍 在 带 有 KW-R03 控制 卡 的 驱动 器 上 ，KU-BF1 控制 面板 的 使 用 方法 。 着 重 介 绍 
通过 控制 面板 进入 参数 列表 、 显 示 故 障 信 息 、 故 障 复 位 、 临 时 参数 输入 、 点 动 速度 控制 模式 
和 连续 速度 控制 模式 的 使 用 方法 。 


3.3.1 进入 参数 列表 
Fl DIAGNOSIS (故障 ) 
START-UP( 启 动 ) 


PASSWORDS (密码 ): 





SP 
2 


只 有 输入 正确 的 密码 后 才能 进入 菜单 项 “START-UP” 初始 密码 可 在 KW 硬件 手册 中 
查 到 ， 如 果 将 ID32821 (密码 ) 设置 为 0， 则 可 上 有 目 由 进入 某 单 项 “START-UP”。 


SP 
‘MSR AGERE, FAITE "Enter" el Gy. 





= PARAMETER GROUPS (参数 组 ) 
an PARAMETER (参数 ) 


进入 参数 ID No. 可 以 通过 以 下 方法 : 

1) 如 果 参 数 ID No. 是 已 知 的 ， 由 直接 通过 G^ fu A. 

2) 通过 按 下 | | Gu PARAMETER GROUPS (参数 组 ) 菜单 项 ， IRE TT, 
所 需要 的 参数 组 。 然后 按 下 | 侈 | 直入 该 参数 组 的 第 一 个 参数 


5 
通过 上 翻 键 | 人 cr ee C aereas m een. 
3) 对 于 临时 参数 


























TEMP .LISTS (临时 参数 列表 ) 
e e " 
TEMP .PARAMETERS (临时 参数 ) 
= ID -Nr. 38 PO 
an Pos .veloc .limit (位 置 速 度 限制 ) 


5 
Wir slc poc rael Debra edic 修改 的 临时 参数 值 立即 生效 。 正 常 的 
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参数 值 存储 在 EEPROM 中 ， 修 改 值 只 有 在 电源 完全 断 开 再 上 电 后 才 有 效 。 
3.3.2 故障 信息 显 不 


. n Error ADR 1 
如 采 发 生 故障 显示 如 右 : KW 503 0330 


F1 u 
+ 信息 显示 如 右 : “i xd 


Warn .Temp .Motor 














5 
更 多 的 故障 信息 可 以 通过 上 翻 键 Clarae em. 





2347 KW 1 
Nia 例如 : Warn .Mot .overtmp 


通过 以 下 操作 来 显示 故障 代码 及 附加 信息 : 


T B C: c M: ml: t 
Shift | + 显示 如 右 : E: el: 1 


3.3.3 故障 复位 


清除 系统 故障 后 需要 汤 挥 24V 电源 ， 等 待 大 于 10s 后 再 重新 上 电 。 复 位 故障 的 操作 流程 
如 图 3-3 所 示 。 
























































可 DIAGNOSIS (故障 ) 
START UP( 启 动 ) 
SYSTEM (故障 ) 
ERROR RESET (故障 复位 ) 
MÁS pl 
T Error reset( 故 障 复 位 ) 
S active (执行 ) 


Ready ADR :1 
KW 503 0330 


DIAGNOSIS (故障 ) 
— START -UP( 启 动 ) 


图 3-3 复位 故障 操作 流程 图 
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3.3.4 临时 参数 簿 和 
例如 : 将 速度 环比 例 增益 〈 参 数 ID100) 从 原 值 250 减 为 新 值 00。 操 作 流程 如 图 3-4 
所 示 。 


PARAMETER GROUPS (参数 组 ) 
PARAMETER (参数 ) 


PARAMETER (参数 ) 





























e ; 
TEMP .LIST (临时 参数 列表 ) 
一 TEMP .LISTS (临时 参数 列表 ) 
TEMP .PARAMETERS (临时 参数 ) 
ID -Nr. 38 PO 
Gy Pos .veloc .limit( 位 置 速度 限制 ) 
ID-Nr. 100 PO 
全 Veloc .gain KP (速度 比例 增益 ) 
- 250 
o Veloc .gain KP (速度 比例 增益 ) 
200 


Veloc .gain KP (速度 比例 增益 ) 


ED Storing par .?( 存 储 人 参数 ?) 
a YES / NO 


200 
: FI TA 
Shift | 3 FI"YES" Veloc .gain KP (速度 比例 增益 ) 


图 3-4 临时 参数 输入 操作 流程 图 
现在 新 的 参数 值 已 经 存储 在 EEPROM F, 


DIAGNOSIS( 故 障 ) 
Xu START-UP( 3l) 
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3.3.5 氮 动 速度 控制 模式 
注意 ; 点 动 运行 模式 时 ， 原 来 设置 的 运行 模式 就 无 效 了 ， 即 运行 中 不 能 有 冲突 。 














Fl DIAGNOSIS (故障 ) 
双击 START-UP( 启 动 ) 

SP PARAMETER GROUPS (参数 组 ) 
cy PARAMETER (参数 ) 


SPEED CONTROL (速度 控制 ) 


N 








TP JOG -MODE( 点 动 模式 ) 


L| 


Enter speed : (输入 速度 ) 


D RPM 
输入 需要 的 速度 ， 例 如 50r/min 
0 


cw-rot. ( 正 转 ) ”| cew-rot.( 反 转 ) 
:电动 机 正 转 
:电动 机 反 转 


释放 这 些 键 后 ， 速 度 设 定 值 为 0， 电 动机 仿 机 。 

















改变 点 动 速度 值 : 
Enter speed : (输入 速度 ) 
F1 


输入 新 的 速度 设置 值 (输入 方法 与 前 面相 同 )。 
双击 [i 中止 点 动 速度 模式 ， 原 先 的 运行 模式 又 重新 有 效 。 


3.3.6 连续 速度 控制 模式 
注意 ; 点 动 运行 模式 时 ， 原 来 设置 的 运行 模式 就 无 效 了 ， 即 运行 中 不 能 有 冲突 。 
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m DIAGNOSIS (故障 ) 
双击 START-UP( 启 动 ) 

= PARAMETER GROUPS (参数 组 ) 
a PARAMETER (参数 ) 

一 E = TEMP .PARAMETERS (| 临时 参数 ) 
JE JU JU SPEED CONTROL (速度 控制 ) 


Enter speed : (输入 速度 ) 


SP 
oy RPM 


输入 需要 的 速度 值 (方向 由 + 和 -记号 表示 )， 例 如 -5S0RPM 。 


0 
= SP 2n u 
pin. START (启动 )/ STOP (PAE) 
. F1 —50 
T :电动 机 运行 START ( 启 动 ) / STOP (停止 ) 


0 

















: F2 - E 
ý :电动 机 停止 START (启动 ) / STOP (停止 ) 
改变 点 动 速度 值 : 
Fl Enter speed : (输入 速度 ) 
RPM 


输入 新 的 速度 设置 值 ( 输 入 方法 与 前 面相 同 ) 。 
双击 | 吕 中 和 正点 动 速度 模式 ， 原 先 的 运行 模式 又 重新 有 效 。 
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第 4 章 


随 着 计算 机 技术 、 通 信 技 术 和 控制 技术 的 迅猛 发 展 ，AMK 作为 全 数字 交流 伺服 控制 融 ， 
可 以 完成 速度 控制 、 多 种 模式 的 回 零 、 闭 环 位 置 控制 、 电 子 齿轮 、 电 子 凸 轮 、 电 动机 动态 信 
号 追踪 、 故 障 诊 断 等 功能 ， 并 且 文 持 多 种 方式 的 总 线 通 信 。 本 和 曹 将 对 AMK 何 服 的 编程 调试 
软件 进行 详细 地 介绍 。 


4.1 软件 系统 整体 介绍 


AMK 伺服 软件 主要 包括 : AipexPro 配置 软件 以 及 CoDeSys 编程 软件 。 

AipexPro 配置 软件 : AipexPro 软件 是 AMK 伺服 驱动 系统 配置 和 调试 软件 ， 它 集成 生产 
一 台 机 带 需 要 的 所 有 工程 工具 ， 如 配置 、 编 程 、 参 数 化 、 试 运转 调试 、 优 化 、 远 程 维 护 、 诊 
呆 ， 这 样 可 以 节省 大 量 的 时 间 来 完成 它们 之 间 的 协调 。AipexPro 需要 一 步 一 步 从 机 顺 整 体 控 
制 系统 开始 ， 配 置 驱 动 硕 和 控制 模块 。 所 有 的 驱动 硕 和 控制 模块 ， 都 已 事先 储存 在 系统 中 。 
变量 连接 表 及 总 线 配置 都 是 目 动 完成 的 ， 你 所 做 的 工作 承 是 通过 拖 放 来 完成 系统 的 组 态 。 其 
统一 的 编程 环境 ， 并 然 有 序 的 树 形 配置 结构 ， 任 何 时 候 都 能 够 对 项 目 一 目 了 然 。AMEK 树 形 
结构 配置 界面 如 图 4-1 所 示 。 


E-B FC 
-$B COM SEUS) - Connector 



































器 -项 Option 1: KW-PB1 

| — : Connector X4T 

-E Option 2: KI-PLC2 
L 











: fe Connector X65-X66 









































口 -图 Drive 2 
0e 
i m Moto 
ba +h Interf 
J-E] KI R03 
EA I0 
f] Option 1 
f] Option 2 D mm 
id sin E a KW Compact invert dul 
: -Bt Motor EN 
Ped M Interfac EW 2-F 
Bl RW-RD3 Ky 2-0N 
H- T I0 Ns 
=f] Option 1 
f] Option 2 Kr 5 
EW 5-F 
Ky 5-0N 
KW 8 





K| 4-1 AMK 树 形 结构 配置 界面 


第 4 章 | AMK 伺服 系统 软件 详解 


CoDeSys 编程 软件 : CoDeSys 是 Control. Development System 的 缩写 ， 构 建 在 PLCopen 
Safety 的 基础 和 扩展 架构 上 的 FBD 编辑 带 、 全 局 变量 、1/O 配置 、 任 务 配置 (如 看 门 狗 和 
POU 列表 ) 、 库 管理 器 等 ,而且 还 具有 公共 的 工程 数据 库 ， 配 置 设备 树 中 的 Safety PLC, H 
户 和 访问 权限 的 管理 ， 源 控制 连接 、 碍 找 和 符 换 ， 书 签 和 仿真 等 一 系列 功能 和 多 种 在 线 功能 
(如 独立 下 载 、 错 误 和 事件 日 志 、 密 码 和 监控 等 ) CoDeSys 编程 软件 主 界面 如 图 4-2 所 示 。 





4 CoDeSïSys — (Untitled)*# 加 回回 


File Edit Froject Insert Extras Ünline Window Help 


POLIS 


POUs| i5 Data ty... figi] Visualiz... $25 Resour... 
| [ONLINE [Oow [READ 





图 4-2. CoDeSys 编程 软件 主 界面 

CoDeSys 编程 采用 IEC61131-3 国际 标准 5 种 编程 语言 ， 此 外 它 还 文 持 由 功能 块 转化 而 来 
的 CFC 即 连续 功能 图 语言 。3S 公司 (Smart Software Solution GmbH) 负责 CoDeSys 软件 包 为 
主导 产品 的 目 动 化 控制 成 套 软 件 的 开发 、 撤 术 服 务 和 和 营销 等 。CoDeSys 软件 包 由 用 于 控制 硕 
应 用 代码 开发 的 编辑 硕 ， 用 于 生成 控制 丛 应 用 代码 的 集成 编 详 项 ， 以 及 数字 诊断 和 试 运行 功 
能 工具 三 部 分 组 成 。 此 外 ，3S 公司 还 开发 了 用 于 运动 控制 的 CoDeSys SoftMotion 软件 包 ， 它 
包括 中 由 PLCopen 定义 的 运动 控制 功能 块 的 POU 库 ; @@ 含 有 开发 NC 系统 (数控 系统 ) 所 
必需 的 全 部 元 素 的 NC 库 ， 其 中 包括 从 插 补 器 到 用 于 轨迹 准备 的 POU; OH T ihe zzi 
的 编辑 带 等 。 主 要 是 为 PLC 和 工业 控制 名 而 开发 的 ， 现 在 至 少 有 200 多 家 硬件 制造 商 (E 
括 AMK HIRIK) 支持 CoDeSys 软件 的 应 用 。 


4.2 AipexPro 软件 的 使 用 


AipexPro 软件 作为 AMK 伺服 驱动 可 配置 软件 ， 具 有 系统 结构 配置 、ACC 总 线 通 信 配 置 
和 Profibus-DP 总 线 通信 和 配置、 参数 在 线 调 整 、 故 障 诊断 、 示 波 右 等 功能 。 下 面 就 对 以 上 功 
能 进行 详细 介绍 。 
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4.2.1 系统 结构 配置 
1) 双击 打开 AipexPro 软件 ， 点 击 左上 角 PC 图 标 ， 选 择 KW2， 如 图 4-3 和 图 4-4 所 示 。 


E Unbenannt 一 AipexPro 


Project Online Edit View Üptions Startup PIC ? 


D c EE -B|EXE€-B!|t85&8|&5 





Serial connector 
Ethernet 
LCAN-adapter 


Device 


AS-PL15-0 
AS-PL15-W 
AS-PL14-0 
AS-PL14-W 
AS-PL12-0 
AS-PL12-W 
AS-C AMKAMAC Compact controller 
AS-COB6-K-1 
AS-C12-T-1 
AS-C15-T-1 





m Fw lamnact inrartar madnla 


[ Display all elements 


Select one device from the available components and take it in the device 
Accept tree by double-click. 
Para ES Mess 4 Scop 





图 4-3  AipexPro 软件 系统 结构 配置 (一 ) 


E Unbenannt 一 AipexPro 
Project Dnline Edit View Dptions Startup PIC ? 


D a E «EX-H|:S5&5j& 








Serial connector 
Ethernet 
LAN-adapter 


Device 
AS-C12-T-1 
AS-C15-T-1 — 
Bu EW Compact inverter module 
a EEEE 
EW 2-F 
EW 2-0H 
EW 3 
EW S5 
EW 5-F 
EW 5-0N 
Ewa 


FW 8-nW a] 
[ Display all elements 


[Offline Select one device from the available components and take it in the device 
cecep | tree by double-click. 
Co Pa 6 Me] $4 Sc | 








R| 4-4  AipexPro 软件 系统 结构 配置 (二 ) 
2) 双击 KW2， MA ACC 总 线 主 站 ， 然 后 配置 电动 机 型 号 ， 点 击 左 侧 树 形 结构 中 的 Mo- 
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tor， 出 现 电 动机 属性 界面 ， 如 图 4-5 所 示 。 


i Unbenannt 一 AipexPro 
Project Ünline Edit View Dptions Startup PIC ? 
Dax di«eEmxooBH|:5mia 


EB PC 
-SB COM (SEUS) - Connect 

















-. Drive 
[Lm 2 
F Aa Motor 


M Interface 




















Components 





[ Display all elements 


—À COC 











图 4-5 电动 机 属性 界面 


3) 点 击 Motor 属性 右 侧 的 |...|， 出 现 AMK 电动 机 数据 库 对 话 框 ， 然 后 点 击 Motor ID 列 
标 ， 将 该 电动 机 的 ID 号 输入 到 对 话 框 中 进行 搜索 ， 如 图 4-6 所 示 。 


Ei Unbenannt 一 AipexPro 
Project Dnline Edit View Dptions Startup PIC ? 
Da i«eExxHB8!|:summi& 


E-B PC 
口 -SB COM (SBUS) - Connect 


DES 


XTT2ÀC = 
X195x1 


x(1AD 
T1111AD 
S1484AD 


Search motor ID x] 


[css0an] More search - F3 


KALMOTOOS 
KALMOTOO2 
D998CD 
D997HD 


? D996CD 
[ Display all ele SPD v 


D ce] EJ] «d dr ne] de s 


Accept parameters | Close | 





图 4-6 电动 机 ID 号 搜索 窗口 


N 
4$ 14 
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4) 搜索 到 对 应 型 号 的 电动 机 后 ， 点 击 Accert parameters | 如 图 4-7 所 示 。 


Ei Unbenannt 一 AipexPro 
Froject Dnline Edit View Üptions Startup FIC ? 
D aago Mel 


EB PC 
口 -SB COM (SBUSJ) - Connect 





Amon a 


C6025004 
C598AD 
C595AF 
C594CD 
C5983AD 
C592ADG02 
C592ADGO1 
C592AD 
C588BD 
C58BED 
C585GD 
C584CD 
C584BD 
C582AD 
C581BDG01 


| sem] : C530AD 


一 一 L580ABGOB i 
[Offline A | 
cod E] rd e ne] e se 
Áccept parameters | Close | 








图 4-7 电动 机 型 号 确认 


5) 此 时 电动 机 相关 参数 全 部 列 出 ， 如 图 4-8 所 示 ， 点 击 | 
机 型 号 及 参数 的 确认 。 





isi Unbenannt — AipexPro 
Project Online Edit View Üptions Startup PIC F 
Dc B«EEBEsxe8H,!|:s53ssm|à 


s-B PC Fropertiezs 一 Moto : 
ESB COM (SBUS) - Connect Prop.gain speeuw 
101 Integr. act. tim 
ANE Hotor Database 104 Fosition loop ] 
109 Motor peak curi - All off | 
d 111 Motor nom. curi 
118 Resol. mot. emi 
c5 141 Motor type 


Hom. motor volta; 


Accept Parameters 


Magnet. current -| : 
Magnet. current -| - 
Nom. torque 
Hom. velocity 
Rotor time const: - 
Pole number moto) | 
Sinus encoder pei | 
Encoder type 
Standstill curre 
Kp V. contr. gain 

V contr. int. time | 
Part number motoi : 
Resistance Rtt 


Temperature sens: . 


[Offline eeept Time Imax motor 
Accept 


Lower threshold ' 国 | 


or Ld] F= e e 1r T 01303 — 
: e xs LUE Áccept parameters | er | = 
图 4-8 电动 机 参数 确认 





£ 
= 
En 
T 
n 
Te 
C5 


c1 
c 
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6) 完成 型 号 及 参数 确认 后 ， 在 右 侧 电 动机 属性 框 中 可 以 看 到 所 选 的 ID 号 为 C580AD 的 
电动 机 其 型 号 为 DS4-1-6-R00 ， 如 图 4-9 所 示 。 


ij Unbenannt 一 AipexPro 
Project Online Edit View Üptions Startup PIC ? 
Da Huc Eg,esH|s8mSspPà& 


z-B PC 


Froperties 一 Motor 


D354-1-5-RO00 AE 





— Option 2 


[| Display all elements 


D Cod E] Pa £} Me Pt Se 








图 4-9 HB spp Lo A3 EAA Td 


7) 接 下 来 配置 Option fifi, Option] (ififü 1) 配置 为 KW-PB1 及 Option2 (JA92) 配 
置 为 KW-PLC2 ， 如 图 4-10 所 示 。 


isi Unbenannt 一 ÅipexľPro 
Project Online Edit View Üptions Startup FLE ? 
Da kd«cBgEeseg imma 


Properties - Üption 2: EW-FLC2 
KW-PLC2 PLC active 





M(SBUS) - Connector 


FLC active [v 
— Interface 
-E 区-RMD3 
由 -AR IO 
EB Option 1: KY-PB1 
[pod Connector X47 


: [empty] 
EB Option 2: KW-PLC2 


EtherCAT slave 
PLC active 

PLC active 
Binary I70 
Profibus DP slave 
Frofibus DP slave 
CARÜUpen 


PLC 
Connector XBS-XBB 


E ID 


Sercos slave 


EJ [ Display all elements 


ced Ed] 对 m m + Se] 





Accept 





图 4-10 KW-PB1 及 KW-PLC2 板 卡 配置 


AMK 伺服 控制 系统 原理 及 应 用 


8) 配置 ACC 主 站 : 点 击 左 侧 结构 树 Drive， 在 右 侧 找到 ACC 下 面 的 Master， 色 选 其 后 
lr T, 


Froject Online Edit View Üptions Startup PIC 7? 


Dale EEeoHB8!|:sB8 m8 








Froperties - Drive 





Device KW Compact inverter ... 
Softwareversion Ew 318 0000 adb0906 
Type EW 2 

Ser. Hr. 

EHE KW-ROS Station name Drive 





AA I0 Data set name 
l m Dption 1: KW-I Bremse Toggle p3 fest 
Do 0 Connector i 


S Option 2: E-E E X136-X137 
(0008 rc 




















i Bus name 
- Connector i 


|^ BAM IO 
iR ACC — Connecti Instance 
Address 


Master 


Bus physics 

















[ Display all elements 

















K] 4-11 ACC 总 线 主 站 配置 


模块 ， 如 图 4-12 所 示 。 


ii Unbenannt 一 AipexPro 
Project Ünline Edit View Üptions Startup PIC ? 
Da iucm5eoB8!|:sm|&a 
-B Pc Properties - ACC - Connector X13B-X137 
ESE CON (013) T Pamelor Connector X136-X137 


ACC 
CAN 


[a] 











- +h, Interface 
Ej] Kor 803 
由 -I0 一 
zB Üption 1: KW-PB1 
| od Connector X4T 
zn Üption 2: KW-PLC2 
ZEE PLC 

Connector X65-XB65 





Compact inverter module 





| ES ID 
-—€iR ACC - Connector X1356-X13T7 


EN 3 

EN 5 

KW 5-F 

KW 5-0H 

KEW 8 

KW 8-0N 

EN 10 

KW 12-F 

出 i3 IT^ Display all elements 


Config EA Messag| $} Scope 














K| 4-12. ACC 总 线 从 站 模块 选择 


(64) 


10) 双击 添加 KW2 ， 


E Unbenannt — AipexPro 


Project Online Edit View 


完成 ACC 总 线 从 站 的 选择 ， 
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如 图 4-13 所 示 。 


Üptions Startup FIC ? 





D c Ee EesoHBH!|:cmi|&a 


E-B Pc 


E-sB COM BEUS) - Connector 


[HH Kw-RO3 
El IO 
由 -| Option 1: KW-PP1 
E [BH Option 2: KW-PLC2 
95 PLC 
i Connector 其 BBS 一 其 所 局 
| E IO 
-in ACC - Connector ¥136-¥13T 


cH Kw-RO3 
B * I0 
Z2 Üption 1 
-f Üption 2 


m IE 


Config ES Messag 十 - Scope 





图 4-13 


11) 双击 添加 电源 模块 KE20 ， 并 将 其 人 参 
完成 后 自动 向 直流 母线 输出 直流 高 压 电 ) ， 


E Unbenannt — AipexPro 


Project (Ünline Edit View Üptions Startup 


Properties 一 ACC — Connector 


Connector 


Bus physics 











^ 


Compact inverter mod =| 


= 
ra 


39259958559 85B 


$ i 
[ Display all elements 





添加 ACC 总 线 从 站 
数 ID 为 32795 设置 为 8 (表示 KE20 模块 自 检 
如 图 4-14 所 示 。 


DRE 





SITIES 


BH] IY-RO3 

B A I0 

H- Option 1: KW-PB1 

CH Option 2: KW-PLC2 

o h ric 
: Connector 465-466 

| BW IO 

-cin ACC - Connector X136-X1 
E: H Drive 2 


- EN 2 


7 Parameter Selection | 


Value Unit 
E| 


国 s51 


CI KE 302 0000 adb0906 


Length ^| 


0000 O000 0000 0000 
0 
[m] 33101 


[zd] 34058 


Bi ID32795 Source UE 


B - EW-RO38M Description dà Assignment 
由 *- IO [| Source for UE INVERTER ON [8 - UE derived automatically from SEM |+ 


: S Üption 2 
B. I: Supply 33 


~- [O] KE 20 


| L bt Interface 
E- KE 

由 -ws IO 
lili 


QD Config Config -H| Parame É} Messag Messag L Scope E. P-Set O | 





o5» | a 33029 
32866 | [zd 33030 
[zd o 
[zd 5 


0o00 O000 0000 O000 0000 0000 0000 O00 


328667 
328686 
32901 


a 


~ 


lili 


图 4-14 配置 KE20 电源 模式 
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以 上 完成 ACC 总 线 一 个 主 站 和 一 个 从 站 的 通信 结构 树 配 置 。 然 而 ， 仅 仅 这 些 配 置 是 不 
够 的 ， 总 站 还 不 能 与 从 站 通信 ， 还 需 配置 ACC 总 线 通信 列表 和 相关 通信 参数 ， 请 继续 参看 
下 节 ACC 总 线 通信 。 


4.2.2 ACC 总 线 通 信 


ACC 总 线 是 AMKASYN CAN COMMUNICATION 的 缩写 ， 它 是 标准 CAN 2. 0B ， 最 具 特 色 
的 就 是 使 用 硬件 同步 ， 支 持 CANopen 协议 DS301 V4. 01。 通 过 参数 ID2 定义 的 硬件 同步 时 间 
其 精度 可 达 1uws。ACC 通信 主要 完成 AMK 的 主 站 Cn PLC 控制 卡 ) 伺服 驱动 器 系统 与 从 站 
伺服 驱动 器 系统 之 间 的 通信 。 

ACC 通信 和 是 通过 ACC 通信 列表 来 实现 的 。 其 中 ， 通 信和 列表 的 配置 、 通 信 字 节 的 格式 、 
通信 双方 的 类 型 均 需 要 根据 应 用 来 决定 。 它 在 AipexPro 软件 中 的 Message 栏 中 配置 ， 下 载 。 
配置 好 的 ACC 通信 列表 将 存储 在 ACC 总 线 主 站 的 ID34036 (CCB-File) 参数 中 。 如 果 在 
AipexPro 软件 Parameters 参数 栏 中 看 不 到 ID34036 ， 是 因为 ID34036 属于 驱动 硕 系 统 内 部 人 参 




















(* All parameters 


(^ Single group 
C Own list 





Admit changes (pazzword) 








图 4-15 ACC 通信 ID34036 显示 

1. ACC 总 线 通 信 方 式 

ACC 通信 变量 分 为 以 下 两 种 : 

1) 定义 好 的 电动 机 轴 系 统 变 量 (ACC 从 站 轴 信 息 ) ， 该 类 变量 为 只 谈 ， 例 如 diMainSet- 
point, diActPosition ; 

2) n Hine Xm, nit, 

AMK 何 服 可 以 完成 驱动 需 与 电动 机 轴 之 间 的 ACC 总 线 网 络 通信 ， 也 可 以 完成 与 S7-300 
系列 PLC 之 间 的 Profibus-DP 通信 ， 其 通信 遵循 以 下 方式 。 

(1) LO 地 址 通信 

用 于 传输 控制 网 络 间 相 互 交 换 的 位 信息 ， 如 IO 选项 卡 ， 外 部 IO 端子 ， 或 采用 二 进 制 
API 变量 。 在 PLC. PRG 周期 更 新 变量 。 

(2) 同步 (Synchronous) 地 址 通信 

同步 通信 地 址 运行 在 循环 同步 任务 FPLC PRG 中 ， 用 于 描述 周期 性 位 置 增 量 等 同步 变 
量 ， 通 信 地 址 数据 本 身 是 连续 的 ， 与 AFP 通信 不 同 。 在 FPLC PRG 周期 更 新 变量 。 


p 


L66 
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(3) AFP 地 址 通信 

执行 具有 握手 机 制 的 AFP 通信 协议 ， 采 用 8 字 节 发 送 、8 字 节 接收 的 打包 方式 通信 ， 但 
AFP 通信 区 地 址 本 号 是 不 连续 的 。 在 PLC... PRG 周期 更 新 变量 

对 于 KW-PLC2， 其 通信 区 域 数 据 格 式 及 地 址 编排 如 图 4- je: 


m | Ll 
aur buen —]  ——] |o pope Oui 
Double Word | awts wou] o fa | | [edet | aowa 


Woa [wawo [o [t |? |3 |4 |s |6 |7 |* [e| wim [ wous 
Bve [bstastyows [o [1 [23] [se [7 [s |o hofu fios ias e| | oos | ous 











ASYNCHRONOUS 非 同步 数据 地 址 


字 节 地 址 8... 127 128... 255 


R d | 
Binary 1/0 AFP commands 


Iwln 1...IwIn 15/ IwOut 1...IwOut 15 Iwln 16...lwln 31/IwOut 16...]wOut 31 
dwln 2...dwln 31/ dwOut2...dwOut31 dwln 32...dwln 63/ dwOut32...dwOut63 
wln 4... wIn 63/ wOut4...wOut63 wln 64 ...wlIn 127/ wOut64...wOut127 
byln 8...byln 127/ byOut 8...byOut 127 byln 128...byln 255/ byOut 128...byOut 255 


| fem 类 型 SYNCHRONOUS 同步 数据 地 址 
0... 127 


cyclic synchronous data 


IwSyncln O...|wSyneln 15/ IwSyncOut O...|wSyncOut 15 
dwSyncln 0...dwlnSyne 31/ dwSyncOut 0...dwSyncOut 31 
wSynclInO0...wSyncln 63/ wSyncOut 0... wSyncOut 63 
bySyncln 0...bySyncln 127/ bySyncOut O...bySyncOut 127 





图 4-16 ”总线 通信 数据 格式 及 地 址 编排 


在 AipexPro 软件 ACC 通信 的 Messages 表 中 ， 传 输 类 型 存在 两 种 方式 : 同步 方式 (SYNC) 
和 事件 控制 方式 (EVENT). AP, SYNC 方式 在 每 个 CAN 总 线 循环 周期 发 送 一 次 数据 ， 在 下 
一 个 AMK 的 CAN 系统 周期 接收 数据 。 这 种 方式 可 以 在 ID2 的 循环 周期 里 精确 地 完成 对 位 置 增 
量 的 接收 和 发 送 。 当 然 ， 同 步 方 式 信 息 的 传输 也 可 以 定义 成 w 个 周期 ， 如 图 4-17 所 示 。 








Yariable Edit Dialog 


Variable name 
Data type 


Station name Drive 2 


Transfer = 
Transmission in each X-th [ 





图 4-17 同步 方式 传输 类 型 
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这 里 V = 1， 
间 周 期 完成 同步 数据 传输 。 


代表 每 个 ID2 周期 循环 传输 同步 数据 。 如 果 N =5， 则 表示 在 5 倍 ID2 的 时 


事件 控制 方式 (EVENT) 主要 用 于 对 时 间 要 求 不 是 太 严 格 的 数据 传输 ， 例 如 状态 位 、 
输入 输出 O 等 。 禁 止 时 间 (Inhibit time) 表示 在 该 时 间 期 间 对 新 传输 的 数据 将 不 啊 应 ， 直 





到 该 时 间 结 束 。 有 具体 时 间 长 短 根 据 应 用 决定 ， 如 图 4-18 所 示 。 


了 3aIIablLe Edit Dialog 


Variable name 
Data type 
Station name 
Transfer 


Inhibit time [mz] 


[rive 2 
EVENT * 
fio. ü 


图 4-18 事件 控制 方式 传输 类 型 


2. ACC 通信 Message KME 


ACC 通信 配置 表 主 要 完成 ACC. 主 站 伺服 对 从 站 伺服 的 控制 ， 


(PLC F) 的 基础 上 ， 


了 详细 的 介 





即 从 站 伺服 在 没有 控制 卡 

通过 该 表 的 配置 ， 完 成 由 ACC 主 站 PLC AL 其 功能 的 控制 。 

Te y ACC 通信 的 Messages 表 配 置 步 骤 进 1 
一 步 ， 选 中 ACC 主 站 的 Drive 伺服 驱动 硕 ， Messages 项 


， 可 以 看 


到 在 右 侧 出 s -CNNENN EN CNN , Augu EE, HEE "Insert trans- 


， 如 图 4-19 所 示 。 


mit variable” 


ixi Unbenannt 一 AipexPro 
Froject Ünline Edit View 
Dac uaBeoogB|:B8Bm8 


E- Pe 
ESB COM (SBUS) - Connector 


BH Option 1: KW-PBI 
c BB Option 2: KW-PLC2 
ir 37^ H 
p Chess Connector X65-X66 | 4 
(OE IO E 
-cin ACC - Connector XI36-Y E 





È- d: Supply 33 
Lr] immense j 


Üptions Startup PIC ? 


TRANSMIT 


Edit tranzmit variable. 
Delete transmit variable 





Create Configuration 
Read Configuration 





[o££ine di ai c didi Ku dM a Ci 
y 


*--- : 
$: Uptions 


图 4-19 ”插入 传输 变 





NES 


[pe € E 
j Insert transmit variable. 


-| 
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第 二 步 ， 点 击 “]nsert transmit variable” 后 ， 首先 配 置 IO 地 址 通信 ， 同 时 选择 为 事件 
控制 方式 (EVENT), ， 这 里 变量 为 wOut4 (具体 可 参考 图 4-16 总 线 通 信 数 据 格 式 及 地 址 编 
排 ) ， 如 图 4-20 所 示 。 





ii Unbenannt 一 ÅipexPro 


Project Ünline Edit View Üptions Startup PIC ? 
c EB«EXE€H|-:458m|&5 
E-B rc | TRANSMIT 
B] nevice | TRANSMIT VARIABLE | TRANSFER |1- Drive —— [2 


-SB COM (SBUS) - Connector 


Br T EW-RO3 | 
€ IO E 
由 - [BB Option 1: KW-PB1 
E [Bil Option 2: KW-PLC2 
EL "^ | 
Connector 465-466 


l HI I0 || Station name 
E- «in ACC - Connector 136-4 


| ¥ariable Edit Dialog 


Variable name 


Data type 


Transfer 


E 
| | | Inhibit time [ms] 





E SA 





图 4-20 插入 IO 变量 表 
第 三 步 ， 点 击 “OK” 确 认 后 ， 出 现 如 图 4-21 所 示 画 面 。 


i Unbenannt — AipexPro 
Project Ünline Edit View Dptions Startup FIC ? 


S W e Egon) lelg 


5B COM(SBUS) - Connector 
: 2 - Drive 2 


B BH] KN-RO3 
H- IO 
H-B Option 1: KW-PB1 
CH Option 2: KW-PLC2 
[008 FLC 

: Connector 165-1466 

| Ew I0 
B. iA ACC - Connector X136-X | 








Bw 





图 4-21 插入 发 送 变量 wOutd 
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第 四 步 ， 将 Drive2 的 接收 变量 定义 为 wDeviceControl， 如 图 4-22 所 示 。 


Unbenannt 一 AipexPro 


Project Ünline Edit View Dptions Startup FIC ? 
D c EE x-B|-*538j| 


cB PC ^| TRANSMIT RECEIVE 


DEVICE TRANSMIT VARIABLE TRANSFER 2 - Drive 2 
1 - Drive wÜut4 m EVENT wDeviceControl 


口 -SB COM EBUS) - Connector 


eh, Interface 
BH KW-RO3 
由 -Ag IO 
由 .全 Option 1: KW-PBi 
CH Option 2: KN-PLCZ 
INN vn 
: Connector X65-X66 
| Ew ID 
-Cin ACC - Connector X138-X 
c-ftH Drive 2 





ry 


Offlin 





J Ld Pere g messag] $t Scope | | og Z Options 
qu 





图 4-22 插入 接收 变量 wDeviceControl 
第 五 步 ， 同 样 操作 配置 AFP 地 址 通信 ，Synchronous 地 址 通信 ， 如 图 4-23 所 示 。 


i Unbenannt 一 AipexPro 
Froject Ünline Edit View Üptions Startup PLE 7? 


Dc E«EE€HB|:8&8|5 
E-B re e TRANSMIT 


-SB COM (SBUS) - Connector 
TRANSMIT VARIABLE 2 - Drive 2 


wDeviceControl 
+h, Interface | lwÜuti8 lwAfplriteBlock 
E Ki-R03 1 dwSyne0ut16 dikddSetpoint32 
由 -se ID 
H-B Option 1: 型 -TBl 
EB Option 2: KW-PLC2 
(009 rc 
| Connector X65-X66 
由 -As IO 





M Interface 
E-E Kw-R03 
EM IO 
: Dption 1 
EA Üption 2 图 | 
v iii | 


| | 7 





图 4-23. ACC 主 站 Messages 表 配 置 
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第 六 步 ， 选 中 ACC 从 站 的 Drive 2 伺服 驱动 器 ， 配 置 ACC 通信 表 ， 如 网 4-24 所 示 。 


Ex Unbenannt 一 AipexPro 

Project Ünline Edit View Dptions Startup PIC f 

Dé HeEHXEXeB mes 

a-p Fc s TRANSMIT RECEIVE 

回 …SB COM(SBUS) - Connector 
TRANSMIT VARIABLE - Drive 

lwAfpReadBlock lwIn1B 
wStatusBitsIdl44 |™ wIni 


: z +h, Interface 
H-E KW-Rü3 - Dri iMessagelb wIn5 
EM IO 
H-E Option 1: KW-PBi 
E a Option 2: KW-PLC2 i 1w0ut16 


iod PLC 
|o o Connector X65-X66 
| BERN IO 
B. «iB ACC - Connector 4136-4 
B ^ TM 2 
: Lo. Ime 
: -a Motor 
: : z +l, Interface 


dwSynclut185 











JH |; 





KI 4-24 | ACC 从 站 Messages 表 配 置 


以 上 步 又 完成 ACC 主 站 与 一 个 ACC 从 站 的 通信 配置 表 ， 内 容 涉及 WO 地 址 通信 、AFP 
地 址 通信 、 Synchronous 地 址 通 言 三 种 通信 方式 ;， 其 中 AFP 地 址 通信 的 地 址 需要 成 对 出 现 ， 
例如 lwAfpReadBlock 对 应 lwm16 ，lwAfpWriteBlock XJ IwOutl6, L/O 地 址 通信 和 Synchro- 
nous 地 址 通信 可 根据 要 求 任 意 配 置 ， 可 成 对 出 现 ， 也 可 只 出 现 一 个 。 这 里 的 Messages 表 需 
要 和 CoDeSys 中 的 轴 结 构 体 定义 相对 应 。 多 轴 系 统 Messages 表 配 置 与 此 类 似 。 

将 上 述 配 置 完毕 后 的 工程 保存 ， 命 名 为 “培训 ”。AipexPro 软件 目 动 将 配置 好 的 Messa- 
ges 表 转 化 为 驱动 器 可 以 识别 的 TPDO 和 RPDO 数据 ， 如 图 4-25 所 示 。 


加 培训 一 AipexPro PEE 
Froject Ünline Edit View Üptions Startup PLE ? 
w EFEC EEDE 


=- rc ^ 100 


ESB COM SBUS) - Conn: m 1 
DWORD 0x9 
DWORD 0x9 








: TRANSTYP 
-— INHIBITTIME 100 

j BRo e MAPPING 1Lwout16 
p*tion 
-— = TEDO 





2 
0x184 
TRANSTYP EVENT 
Arr HE IE ETE TENUES: 100 
MAPPING wOut4 


3 
0x180 
SYNC 


COBID 
TRANSTYFP 
HAPPING dwSyvncOutlé 

















i 
0x182 
TRANSTYP EVENT 
MAPPING lwInl& v 





E] | 
[Offline Read only Ln: ee Col: 3ü 
Fa g} Med t Sc] | 人 Connectio | $— Options 





K] 4-25 ACC 通信 Messages X TPDO 和 RPDO 数据 
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3. Message 表 下 载 

Messages 表 需 要 单独 下 载 才能 生效， 有 两 种 方式 可 以 将 配置 好 的 Messages 表 下 载 到 主 站 
的 ID34036 参数 寄存 器 中 。 

方式 一 ， 在 没有 连接 驱动 器 的 情况 下 ， 即 右 下 角 的 国 计算 机 小 图 标 为 红色 的 时 候 。 点 
击 右键 出 现 “Create Configuration" 或 直接 点 击 [sate Configuration, 出 现 “Report Summary". 对 
话 杠 ， 提 示 编 译 的 数据 及 结果 ， 如 果 提 示 "Successful creation of the configuration " , Hh 
“OK”， 即 可 将 配置 的 Messages 表 存 放 到 主 站 的 ID34036 (CCB-File) 中 。 然 后 登录 ， 下 载 
即 可 ， 如 图 4-26 和 图 4-27 所 示 。 











E 培训 一 AipexPro 


Project Drine Edit View Üptions Startup PLE ? 


D gheug) elg 


TRANSMIT RECEIVE 


: tu Interface 


E- KN-RO3 
EA IO 
EE. Üption 
ER Option ^ 
PO FLC Insert transmit variable... 
Edit transmit variable... 


lwÜutiB Delete transmit variable 
| - Drive dwSyncÜut16 Create Configuration 
Read Configuration 
Move row up 


Move row down 


EE Og Comnectio 国 CCF Outpu] $2 Options 





图 4-26 创建 Messages 配置 表 


Eeport Summary 


CAH Configuration Creation 


Basis network load (sync FDDs and guarding) amounts to 20%. 
Asynchronous network load (event EDDs] amounts to 16¥. 


Errors :0 Warnings: U0 


Successful creation of the configuration. 





图 4-27 编译 Messages 配置 表 


第 4 章 | AMK 伺服 系统 软件 详解 


方式 二 ， 在 连接 驱动 器 的 情况 下 ， 并 且 处 于 登录 Logon RA, Manet F f nE 
算 机 小 图 标 为 绿色 。 点 击 右键 出 现 “Create Configuration” 或 直接 点 击 [ae catigeaial， 这 
时 候 ， 会 出 现 “Report Summary" 对话 框 ， 提 示 编 译 的 数据 及 结果 ， 如 果 提 示 "Successful 
creation of the configuration" , 点 击 “OK”， 即 可 将 配置 的 Messages 表 下 载 到 主 站 的 ID34036 
(CCB-File) 中 ， 如 图 4-28 所 示 。 不 需要 下 载 参数 ， 这 种 方式 适合 现场 修改 Messages K, mM 
且 通 信 速 度 较 快 。 

如 果 需 要 修改 Messages 表 ， 点 击 右键 出 现 “Edit tranmit variable”， 可 根据 应 用 需求 重新 
编辑 Messages 表 。 

















EE - AipezPro 
Project Online Edit View Üptions Startup PIC 了 


DéBGEBHEoL 888 
加 -SB COM(SBUS) - Connect 


TRANSMIT VARIABLE 


| d + M Interface | 7 Drive lwÜutlB 


E- KW-RO3 L3 dwSyncÜut18 
由 -WW I0 | 
H- Ga Üption 1: | 
cB Option 2: | wStatusBitsIdl44 
ZEE PLC 


lwAfpReadBlock 


iMessagelB 





TTE 


Device KW :2 ID 34036 FS 0 [#170] |[Z] CCF outpj $z: Options 
- 





图 4-28 Messages 配置 表 在 线 下 载 


4.2.3 ACC 通信 接口 API 


应 用 程序 接口 API 是 Application Interface 的 缩写 ， 主 要 应 用 ACC 总 线 通信 。 在 AMK fal 
服 系统 中 ，API 代表 一 个 访问 AMK 驱动 功能 的 简单 的 应 用 层 接口 。API 通过 配置 变量 阵列 
完成 对 从 站 的 控制 和 监视 分 析 。API 分 发 送 变 量 (如 actual values ，status variables ，configu- 


E 


rable cyclical display values, variables for the evaluation of binaryinputs ) 和 接收 变量 (如 16/32 











bit setpoint sources, control variables, variable for the control of binary outputs ) ， 发 送 或 接收 均 
是 以 驱动 带 为 参照 物 。 

只 有 明白 API 的 意义 ,才能 正确 地 配置 ACC 总 线 通信 。 下 面 将 对 API 涉及 的 规则 和 参 
数 意义 进行 说 明 。 

API 变量 命名 规则 : 由 表 4-1 可 以 看 出 ，API 变量 由 数据 类 型 前 级 和 具体 名 称 两 部 分 组 
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成 。 例 如 实际 位 置 (diActPosition ) 由 数据 类 型 前 绥 di 和 有 具体 名 称 ActPosition 构成 。 


表 4-1 数据 类 型 前 级 和 具体 名 称 


























Bit sequence 8 bit Byte | BYTE | |o | by AxisState 

Bit sequence 16 bit Word WORD wRealTimeBits 

iced | uu 1 dE 1— —] dH 

€ € |] w- | : ] Ae 

X uxe |l ——] —& —1 —— 

API 变量 涉及 AMK 伺服 的 多 种 产品 ， 但 从 总 体 来 看 ， 可 分 为 以 下 几 类 。 

e Set-point variables; 设置 源 变 量 ; 

* Status and control variables; 状态 及 控制 变量 

* Actual value variables; 实际 变量 : 

e Binary inputs / outputs; 输入 /输出 位 ; 

e Error bits: 错误 位 ; 

* Analog inputs / outputs; 模拟 量 输入 /输出 ; 

e Configurable 4 * 32Bit Message: 可 配置 4*32 位 信息 ; 

e AFP Protocol for drive commanding: 驱动 命令 协议 AFP; 

è Feed-forward control variables setpoint list-and actual value list; 前 馈 控 制 变量 和 实际 值 


定 列表 ; 
e Field bus variables: WH AREE; 
e Dummy variables; 占 位 变量 
* Parallel connection servo controller: JEKE] ARPE tilg 
1) 设置 源 变量 (Set-point variables) ， 见 表 4-2 。 








表 4-2 设置 源 变量 
API 变量 CAN 索引 CAN 子 索引 传输 方 癌 用 


32bit set point, relevant in the operation 
diMainSetpoint 2030 
modes ID32800. . . 


diReservel 2030 reserved 


16Bit incremental position setpoint, relevant 
iAddSetpointl6 2030 
in the operation mode ID32800. . . 





diReserve2 reserved 
32Bit incremental setpoint for synchronous 
iAddSetpoint32 mode with angle alignment (SWQW) , relevant 











2) 状态 及 控制 变量 (Status and control variables) ， 见 表 4-3, 
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in the operation mode ID32800. . . 


API 变量 名 


CAN 索引 


CAN 子 索 引 
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表 4-3 ”状态 及 控制 变量 
传输 方 问 用 途 





wDeviceState 


wDeviceControl 


2049 





00 


BIT SYNTAX MEANING 





0 SBM System ready Message 

1 QUE Acknowledgement inverter on (only KU) 
— Reserved 

— Reserved 
Acknowledgement pulse width measurement 
PR POS Acknowledgement probe pos edge 

PR NEG Acknowledgement probe neg edge 


8 | QRF Controller enable 


— Reserved 


OBT | SYNTAX MEANING 


FL Delete error 
UE inverter on (only KU) 


— Reserved 





= Start pulse width measurement 





Clears the integral component 


of the speed controller 





PR EN Enable measuring function 





RF Controller enable 





Delete redidual distance 





— Reserved 








wRealTimeBits 


204A 





00 


MEANING 





Window according ID157 
Zero velocity window ID124 
Threshold acc ID125 





3 Threshold acc ID126 





4 Limit acc ID82, ID83 





5 Limit acc ID38, ID39 


In position window acc ID57 


Threshold acc ID158 
Tx 
EN Negative position limit acc ID50 


9 Drive angle synchronous, window acc ID228 





10 Drive speed synchronous, window acc ID32958 


TT 
Acknowledgement actual value scaled 
ID32922 residual distance window reset 


14 Overcurrent message: capacity > ID32999 (50% ) 





15 Positive position limit ID149 


Caption; N speed, M torque P power X position 
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(5X) 
API 变量 名 | CAN 索引 [CAN 子 索引 | 传输 方向 用 R 
BIT SYNTAX MEANING 
by AxisState Tx EN REF ACK Reference point known 
Reserved 
Free configurable status word for displaying real time bits out 
of the code list for binary output assignment ( See also 
wStatusBitsld144 204 E Tx 
documentationParameter ID144 status bits) . The content of ID144 
will be defined via ID26 “configuration list status bits" 
3) 实际 值 变 量 (Actual value variables) ， 见 表 4-4, 
表 4-4 实际 值 变量 
API 变量 CAN 索引 |CAN 子 索引 | 传输 方向 用 03x 
1Messagel0 2040 01 Tx Configurable cyclic 16bit actual value message, see ID32785 
iMessage32 2040 02 Tx Configurable cyclic 32bit actual value message, see ID32785 
diActPosition 2040 03 32Bit actual position value 
4) 二 进 制 输入 /输出 变量 (Binary inputs / outputs) ， 见 表 4-5, 
R45 二进制 输入 /输出 变量 
API 变量 名 CAN 索引 CAN 子 索引 传输 方 回 用 03 
bySystemln 2050 Tx Send image of the binary inputs on the controller card 
bySystemOut 2070 00 Rx Receives image for the binary outputs on thecontroller card 
Bylnpl ByteO 6000 01 Tx 
Bylnpl Bytel 6000 02 Tx 
Each sent byte makes the image of 8 binary 
pyle did i i input bits available (e. g binary I/O option 
Bylnpl Byte3 6000 04 Tx card) (e.g I/O option card KU-or KW-EA2 in 
Bylnpl Byte4 6000 05 Tx slot 1: Il... I$ are imaged by the vanable 
Blap Byes 6000 06 Tx bylnpl ByteO , 19. .. I12 by the variable 
bylnpl Bytel ) 
Bylnpl Byte6 6000 07 Tx 
Bylnpl Byte7 6000 08 Tx 
ByOutpl ByteO 6200 01 hx 
ByOutpl Bytel 6200 02 Rx 
Dya Byta non 9s iui Incoming bytes write on the image of the 
ByOutpl Byte3 6200 04 Rx binary outputs (e. g binary I/O option 
ByOutpl Byte4 6200 05 Rx card) Option card KU-oder KW-EA2 in slot 1 
ByOutpl Byte5 6200 06 Rx 01...08 are controlled by the variable byOutpl ByteO 
ByOutpl Byte6 6200 07 hx 
ByOutpl Byte7 6200 08 hx 


p 
E 76 








第 4 章 | AMK 伺服 系统 软件 详解 


5) 错误 位 (Error bits) ， 见 表 4-6, 


API 变量 名 


wAxisError 


byErrorSys 


byErrorOpt 


CAN 索引 





表 4-6 错误 位 


CAN 子 索引 | 传输 方向 用 途 





N 
一 © 
CA 


BIT MEANING 
Reserved 
Overtemperature external components 
ROx: Overtemperature motor ( Motor PTC 
resistot) KE, KU: Overtemperature brake resistor 
00 Tx — Reserved 
ROx: The measuring impulse on the 
input TPI ( Touch probe input) of the 
option card KW-EN for BE3 on the conrtoller 
card ROx is not detected within the window ID34155 
7...15 Reserved 














一 
| 


— 
N 





BIT MEANING 
0 Current higher than nominal current 
Reserved 
Overtemperature motor 
Error logic voltage in the power supply 
Encode error 
00 Tx Error software commutation 
Short circuit/earth fault motor/motor terminal 
Overcoltage DC circult 
Undervoltage 
Error positioning control ( Excessive error) 
Communication error SERCOS interface 
13 Position software limit value ( software limit switch) exeeded 
15 Manufacturer sepecific error (see diagnosis documentation ) 


The evaluation of this two bytes are used 
to discern error and waring status of the 
01 Tx system. There is an error if one of this two 
bytes is not equal zero and the “System Ready" bit ( SBM) is 
FALSE. There is a warning if one of this two bytes is not equal zero 
and the "System Ready" bit (SBM) is TURE. The evaluation can be 
programmed e. g in the AMK-PLC by the way of reading ID390 
02 Tx diagnosis number of ID32840 diagnosis hist 
the diagnosis munber according to the 
documentatin "diagnosis messages" can be read out. 
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6) 模拟 量 输入 /输出 (Analog inputs / outputs) ， 见 表 4-7, 
表 4-7 模拟 量 输入 /输出 
CAN 子 索 引 


API 变量 名 


CAN 索引 


传输 方向 


用 





iAnalogOutpl 
iAnalogOutp2 
iAnalogOutp3 


iAnalogOutp4 


6411 


6411 


6411 


6411 


01 


Rx 





© 
[Se 


04 





>a 
x 


Rx 


Analog output value 1 
Analog output value 2 
Analog output value 3 


Analog output value 4 


7) 配置 4 *32 位 信息 (Configurable 4 * 32Bit Message) ， 见 表 4-8。 


表 4-8 配置 4*32 位 信息 








API 变量 名 | CAN 索引 |CAN 子 索 引 | 传输 方向 用 R 

diSetpintScrl 2050 01 Tx Content 1. Message from the configurable 4 * 32Bit message ( ID32948 ) 
diSetpintScr2 2050 Tx Content 2. Message from the configurable 4 * 32Bit message ( ID32948 ) 
diSetpintScr3 2050 Tx Content 3. Message from the configurable 4 * 32Bit message ( ID32948 ) 
diSetpintScr4 2050 Tx Content 4. Message from the configurable 4 * 32Bit message (ID32948 ) 








8) 驱动 命令 协议 AFP (AFP Protocol for drive commanding) ， 见 表 4-9, 


API 变量 名 


CAN 索引 


n2 | N 
>O | © 
r2 | N 
一 | © 


R 4-9 驱动 命令 协议 AFP 











1wAFPReadBlock 01-08 
lwAFPWeadBlock 01-08 
9) 前 馈 控 制 变量 和 实际 值 设 定 


value list) ， 见 表 4-10, 


表 4-10 前 馈 控 制 


CAN 子 索引 传输 方向 


量 和 实际 值 设 定 列表 


用 


8 byte AFP status data 


8 byte AFP control data 


列表 (Feed-forward control variables setpoint list-and actual 











e 
API 变 量 名 CAN 子 索引 传输 方向 用 3 
Rn D32838 setpoint Tis 
iSetpointl 2080 02 Rx ID32838 setpoint list 
iSetpoint2 2080 03 hx ID32838 setpoint list 
Ra D32838 setpoint Tis 
diSetpointO 2081 01 hx ID32838 setpoint list 
diSetpointl 2081 02 Rx ID32838 setpoint list 
iActValueO 2090 01 Tx ID32839 actual value list 
iActValuel 2090 02 Tx ID32839 actual value list 
diActValueO 01 Tx ID32839 actual value list 
diActValuel 02 Tx ID32839 actual value list 





E 


10) 现场 总 线 变 量 





(18 





( Field bus variables) ， 见 表 4-11, 
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表 4-11 现场 总 线 变量 











API 变量 名 CAN 索引 CAN 子 索引 传输 方 回 用 R 
Hardware Index x | LWORD | 
KU-/KW-R0O3P 
Iwlnx 
KU-/KW -PLC 
IwOutx 1...31 
KU-/KW-PLC1 
KU-/KW-PLC2 
































mia NOD 
KU-/KW-R03P 
dwlnx 2000 01 +X Rx 
KU-/KW-PLC 
dwOutx 200C 01 +X Tx 25003 
KU-/KW -PLCI 
KU-/KW-PLC2 
TTE 
KU-/KW-RO3P 
wlnx hx 
KU-/KW-PLC 
wOutx Tx 4...127 
KU-/KW -PLCI 
KU-/KW-PLC2 
Hardware Index x | LWORD | 
KU-/KW-RO3P 
bylnx hx 
KU-/KW-PLC 
byOutx Tx 8...255 
KU-/KW-PLC1 
KU-/KW-PLC2 
Hardware Index x | LWORD | 
KU-/KW-RO3P 0...3 
IwSynclnx hx 
KU-/KW-PLC Ius y 
IwSyncOutx Tx 
KU-/KW -PLCI D sd 
KU-/KW-PLC2 0...15 
iis NOD 
KU-/KW-R03P D usd 
dwSynclnx 2003 01 + 入 Rx 
KU-/KW-PLC Dodo 
dwSyncOutx 200F 01 +X Tx 
KU-/KW-PLC1 [D s 45 
KU-/KW-PLC2 [bos 
TTE 
KU-/KW-RO3P 0... 15 
wSyncInx 2004 01 +X hx 
KU-/KW-PLC 0...31 
wSyncOutx 2010 01 +X Tx 
KU-/KW -PLCI 0...31 
KU-/KW-PLC2 0...63 
OPE 
KU-/KW-RO3P Ds s 
bySynclnx 2005 01 +X Rx 
KU-/KW-PLC 0...63 
bySyncOutx 2011 01 4X Tx 
KU-/KW -PLCI 0...63 
KU-/KW-PLC2 0... 127 
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11) 占 位 变量 (Dummy variables) ， 见 表 4-12, 


表 4-12 上 占 位 变量 


API 变量 名 CAN 索引 CAN 子 索 引 传输 方 问 用 3 
dwDummy 0004 00 Rx 
Receive PDO mapping without data 
wDummy 0003 00 hx 
content, dummy variables 
byDummy 0002 00 Rx 








12) kiki hl (Parallel connection servo controller) ， 见 表 4-13, 
R 4-13 ”并联 伺 服 控制 器 变量 


API 变量 CAN 索引 CAN 子 索 引 传输 方向 用 途 





uwFieldAngleMaster 2112 00 Tx Field angle master 








swlsqMaster 2113 ISQ Master ( Current setpoint) 


以 上 API 变量 主要 是 针对 KW 和 KU 伺服 驱动 器 系 列 ， 但 对 于 其 他 的 系列 也 同样 适用 ， 
例如 KWZ 双 轴 系列 伺服 ，KWF 双 轴 变频 需 系 列 ， 僻 服 与 电动 机 一 体 化 IDT 系列 ， 区 别 只 是 


API 变量 的 数量 多 少 不 同 。 
4.2.4 ACC 及 Profibus-DP 总 线 通 信和 模式 设置 


在 AMK 伺服 控制 系统 中 ， 总 线 通 信和 模式 的 设置 取决 于 通信 参数 的 设 定 (25-Communi- 
cation Parameters) 。 总线 通 信 涉 及 Profibus-DP、 CANopen, LON, ARCNET, SERCOS 等 总 
线形 式 。 这 里 仅 介 绍 ACC 总 线 〈 属 于 CANopen 总 线 的 一 种 ) 和 Profibus-DP 通信 的 设置 和 
应 用 。 

如 第 二 音 便 件 部 分 相关 章节 所 述 ， 在 KWZKU-R03 卡 的 左 侧 存在 两 个 空 的 插 槽 : Optionl 
(或 slotl) 和 Option2 (或 slot2 ) ， 这 两 个 空 槽 可 以 插入 下 列 选 项 卡 : 

e KW-PB1ZPB2 Profibus-DP 接口 从 站 卡 ; 

e KW-SC1: SERCOS 接口 从 站 卡 ; 

e KW-CNI: CAN 总 线 接口 卡 (CANopen, AFP Protocol) ; 

e KW-PIW: 光电 转换 模块 ; 

e KW-EA2; 扩展 输入 /输出 模块 (12 输入 /8 输出 ) ; 

e KW-PLCI/PLC2; PLCI (CANopen) 控制 卡 。 

将 上 述 不 同类 型 的 卡 搬 入 到 SLOTI 或 SLOT2 中 (最 多 同时 将 两 种 不 同类 型 的 插 卡 插入 
SLOTI, SLOT2 中 ) ， 可 以 完成 相应 的 控制 或 通信 功能 。 这 里 我 们 将 在 Optionl 插入 KW-PBI 

















p 
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F, Æ Option2 插入 KW-PLC2 卡 ， 前 者 用 来 完成 Profibus-DP 通信 ， 后 者 用 来 完成 对 ACC 从 
站 的 控制 。 

在 KW 系列 伺服 驱动 器 中 ，KW-PB1 可 以 插入 到 SLOTI 或 SLOT2 中 。 

如 图 4-29， 其 中 实例 集 0 (Inst 0) 固定 对 应 ACC 总 线 通 信 ， 实 例 集 1 (Inst 1) 固定 对 
应 Optional slotl 通信 ( 插 权 卡 可 根据 需要 任意 配置 )， 实 例 集 2 (Ist2) 固定 对 应 Optional 
slot2 通信 〈 插 覃 卡 可 根据 需要 任意 配置 ) 。 因 此 ， 这 里 的 实例 集 1 (Inst 1) 即 为 Profibus-DP 
通信 参数。 实例 集 3 (Inst3) 保留 。 





























图 4-29 “Instance” 实例 通信 对 应 表 


1. ACC 总 线 通 信 
第 一 步 ， 打 开 AipexPro 软件 ， 选 择 “Parameters” Zu, ， 人 参数 列表 如 图 4-30 所 示 。 


名 培训 一 AipexPro PIE 
Project Online Edit View Üptions Startup PIC 了 
D cP E] «|ES X e EB | 5 65 3| b 
E- Pc ^ $:- Parameter Selection 
dà ID | dà Hame 
1 


HC cycle time 

















SERCOS cycle 


Trans.react. time 





| Transm/rec. time 
[B8 Option 1: EW-F | 
J-E Option 2: EW-F | 





Tmin feedb. acqu. 


| Telegr.start 
NERIS Connector 1 | 


| 由 -WI0 | 
cin ACC — Connecte | 
局 -他 Drive 2 


Time feedb. acqu. 





Cmd. valid time 


中 | c| -| mj dadj| 4| f N 


Start addr. MDT 
Length of MDT 
Status class 1 0000 O000 0000 0000 














Status class 2 0000 0000 0000 0000 D0000 D0000 
Status class 3 0000 D000 0000 000A D000 D000 


EB Supply 33 . Interface status | 0000 0000 0000 O000 | 0000 0000 


Telegr. type par B B z 


€ | € 
rj P-Set 0 | P-Set 1 | ?-5Set 224|b e Inst ü | Inst 1 | Insi «| »] 


Á 





图 4-30 “ Parameters” 参数 列表 


第 二 步 ， 点 击 右 侧 上 方 的 “Parameters Selection ^, HIE * Parameters Selection” 参数 选 
择 界 面 ， 如 图 4-31 所 示 。 
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iai 培训 — ÅipexPro 


Project Online Edit View Uptions Startup FPLC 


cr Rd eO Aal Mel 


E-B Pc ^| $77 Parameter Selection 


-SB COM(SBUS) - Connector dà ID | dà Hame 
; | | HC cycle time 








[25 — Communication parameters -| 
Cau Üwn list | -| 





System internal parameters 


[^ display 


Admit changes password) | 


13 | Status class 3 0000 O000 0000 Doonb 0000 O000 


Ej: TT Supply 33 14 | Interface status Dooo Dooo 0000 0000 Dooo D000 
KE Fn 
| 15 Telegr. type par B B 


ii 
liil 


b c PREL a s| + 7] Ed 1] a i Pe TT | 


z 





图 4-31 “Communication parameters" 参数 选择 界面 


参数 进行 设置 。 这 里 对 ACC 主 站 的 ID34023 ~ 34027 配置 如 图 4-32 所 示 。 


培训 一 AiperxPro 
Froject Ūnline Edit View Ūptions Startup PIC ^7 
= Lice ERE e Do| 5 Belg 
num 


EB Pc ^| 
器. SB COM (SBUS) - Connector dà Hame 





国 Value M ^ Value Unit Ij^| 


SBUS user addr. Doooooo0 | 00000000 
BUS addr. part. 0001 0001 
C- KW-RO3 BUS transm. rate 1000. 00 1000. 00 
由 -sw IO BUS mode E oooz | oo002 
H-B Option 1: KW-F 
E J- Option 2: KW-E BUS mode attrib. E] roos roog 
BUS fail. charac. 


IAE ? 
BUS output rate 


Š- Pi jS = NS AFP status bits 


CCB-File 

AFP control 

AFP zet value 1 

AFP set value 2 

AFP status poo 
AFP act. value 1 1103 
AFP act. value 2 51TT349 





; | 


一 


| 4|* | ee sd eia | 


E 








图 4-32 ACC 主 站 通信 参数 设置 


步 ， 选 择 Single group X "25-Communication parameters”， 确 认 “OK”， 即 可 对 通信 
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第 四 步 ， 选 中 Drive2 对 ACC 从 站 进行 配置 ， 其 ID34023 ~ 34027 配置 如 图 4-33 所 示 。 


E 培训 一 AÁipexPro 
Project Ūmline Edit View Dptions Startup PIC ? 
Gm Li «e E Xe B aeg 
zB FC $c 
B- SB COM EBUS) - Connector BÀ Hame G Value MP Value ^| 
SBUS user addr: Doobooobnb D0000000 B 





BUS PEE part DDDz noe 





B Ja] KW-RO3 BUS transm. rate 1000. 00 1000. Me 


由 - IO Be d 0000 | 0000 
Üption 1: EW-F 一 一 一 GERR 
EL [Em Option 2: KW-F BUS jd attrib. 2 000E | DODB - 











Bus fail. charac. | e 








x onnector + [ 
BUS iUis rate 





cin hs E CE AFP o: status bits 
E ds: Drive Z - g 
O EN 2 CCB-File 


34082 AFP control 














34083 | AFP set value 1 


All 


E =r — EC "D | 


E 





图 4-33 ACC 从 站 通信 参数 设置 


第 五 步 ， 电源 KE20 没有 ID34025 和 ID34026， 其 ID34023 、ID34024 ID34027 配置 如 
图 4-34 所 示 。 





i 培训 一 AipexPro 
Ünline Edit View Dptions Startup FIC ? 


二 Em E | b 


PLC ^| g Parameter Selection: 25 - Communication parameters 
Connector ? 


El-€iM ACC - Connectc BUS address part. 0021 0021 





E k: Drive 2 BUS transmit rate 1000.00 1000.00 | 


“De 











BUS fail. charac. 2 2 


\ e im M Interfa: 
E KE 
由 -us IU 





图 4-34. ACC 从 站 电源 模块 通信 参数 设置 
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以 上 通信 





参数 均 在 实例 集 0 (Inst 0) 模式 窗口 。 对 于 AMK 的 多 轴 控 制 系统 ， 其 ACC 通 


信 配 置 与 此 类 似 。 


1D34023 : 


ACC 总 线 站 地 址 ，KW 驱动 器 模块 : 1 ~32 可 用 〈 主 站 必须 为 1) KE 电源 模 


Hk. 33 ~39 之 间 。 


1D34024 : ACC 总 线 传输 速率 ; 0 为 默认 值 ， 代 表 1000.00 BI 1Mbaud; 输入 除 以 下 值 的 
其 他 值 ， 上 默认 为 20K。ACC 从 站 与 主 站 的 传输 速率 必须 设 定 一 致 。 

500 S00kbaud 

250 250kbaud 

125 125kbaud 

50 SOkbaud 

20 20kbaud 

10 IOkbaud 

ID34025. ACC 总 线 模 式 ，master: 0002, slave: 0000, 

ID34026; ACC 总 线 模 式 属 性 ， C master; F008 (发 大 SYNC 


信息 ) slave: 


0006 (接收 SYNC 信息 ) 


n ACC 
总 线 错误 时 没 反应 ; 
总 线 错误 时 发 出 警告 ; 
总 线 错误 时 显示 故障 代码 ; 
ID2. SERCOS 





一 般配 置 为 2。 


总 线 故 障 属性 ， "TET. 障 时 系统 的 反应 。 





置 。 这 里 配置 为 2， 代 表 2ms。 
ID32799. 


EH 一 &ipexPro 


Project UÜnline Edit View Ūptions Startup PIC ? 


( 仅 对 ACC 主 站 ) 激活 PLC2 控制 卡 ， 设 置 如 图 4-35 所 示 。 





总 线 循环 周期 ， 要 求 ACC 总 线 所 有 站 配置 一 致 ， 单 位 ms， 根据 需要 配 





&* | & 
$-— Parameter Selection 


dà Hame 


Conf. peripherie 


cr Ri el OX e H5 
EB rc | 


[E] SB COM EBUS] - Connector 


: AME main op.mode 
M Interface 
[B8 Kw-RO3 
EH IO 
=- [E Option 1: EW-F 
E rim Üption Z: EW-F | 
: : FLC Ea AME op. 


qu 1 


AME op. mode 1 
AME op. mode 2 
AME op. mode 3 
mode 4 
AME op. mode 5 


AME op. mode B 


n «in a = ET 


AME op. mode T 


AME op. mode 8 
AME op. mode 9 


Alli 





EDDOFLIDDDD 
[zd no3cooa4s 
[zd 00010043 
[zd 00010043 
[zd] 00010043 
= 00460804 
[zd 00010043 
[zd] 00010043 
[zd 003co002 
[zd oosco404 
E 00480043 


00F1001 
003C00:- 
000100- 
000100- 
000100- —' 
0046081 
000100- 
000100- 
Do3coo! 
DO3CO«4! 
DAO g 


3 P-Set 0 |F- 一 一 FF m Inst 0 |Inst TT 


图 4-3$ 激活 PLC 控制 卡 参 数 设置 
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2. Profibus-DP 总 线 通 信 

Profibus-DP 通信 参数 在 参数 集 1 (Inst 1) 模式 窗口 完成 ， 而 且 仪 在 插 有 KW-PB 卡 的 
ACC 主 站 上 配置 。 需 要 配置 的 参数 也 是 ID34023 、ID34024 ID34025, ID34026, ID 34027, 
但 其 含义 与 ACC 总 线 不 同 。 

ID34023. Profibus-DP 从 站 地 址 ; 如 果 KW-PB1 卡 上 的 S1, S2 设 定 为 S1: 3, S2. 1 即 
地 址 13 的 话 ， 这 时 参数 ID34023 riche DP 主 站 通信 的 DP 从 站 地 址 。 如 果 地 址 不 是 
13 的 话 ， 那 么 KW-PB1 RF ER SI, S2 设 定 将 是 KW 伺服 驱动 硕 的 DP 从 站 地 址 。 

ID34024 Profibus-DP 传输 速率 ; 0: 自动 适应 DP 主 站 的 波 特 率 。 

ID34025 Profibus-DP 总 线 模式 ; 其 各 位 的 定义 如 图 4-36 所 示 。 














xXx X X Xx X X X X | xxxx 00 xx xxxx 000x x 


SPS-AFP-address area 
1: AFP 协 议 有 效 〈 未 激活 可 选 卡 有 效 ) 
SPS-SYNC-address area 
连续 SYNC-1/0 模 块 地 址 ( ByteO...7 ) 
S IO 模块 地 址 〈Byte8...15 ) 
m— IO 模块 地 址 ( Byteló6...23 ) 
1: mc IO 模块 地 址 〈Byte24...31 ) 


SPS-T/O-address area 2 
1: IO 模块 地 址 〈 了 Byte32...39 ) 
1: W/O 模块 地 址 ( Byte40...47 ) 





SPS-T/O-address area 1 
1: IO 模块 地 址 ( ByteO...7 ) 
1: IO 模块 地 址 ( Byte8...15 ) 


1: LO 模块 地 址 ( Bytel6...23 ) 
1: IO 模块 地 址 (Byte24...31 ) 





图 4-36 Profibus-DP 总 线 各 位 的 定义 
为 了 使 通信 区 域 的 范围 最 大 ， 并 且 保 证 三 种 通信 方式 不 重 关 ,我 们 设 定 ID34025 = 
03F0， 这 样 就 有 多 达 48B 的 通信 空间 。 即 图 4-36 中 1 和 2 两 部 分 组 成 的 最 大 通信 区 域 。 
ID34026. AFP 模式 数据 格式 ; 0. INTEL 格式 ;， 1: MOTOROLA 格式 。 
ID34027 : ACC 总 线 故 障 属性 ， 总 线 故障 时 的 反应 。 
P: 总 线 错 误 时 没 反应 ; 
总 线 错误 时 发 出 警告 ; 
总 线 错误 时 显示 故障 代码 ; 与 ACC 通信 模式 一 样 ， 仍 设置 为 2。 
2 Parameters 参数 栏 , TE Inst 1 下 设置 Profibus-DP 总 线 通 重信 EIS. 如 图 4-37 所 示 。 
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二 培训 一 AipexPro 
Project Ünline Edit View Üptions Startup PLC ? 
c ReEE€ESS:B585|& 
EB PC e^ 
ESB COM BUS) - Connec!| | dà ID |) Hame E Value | @ Value | Unit 
32919 | SBUS user addr. 00000000 | 00000000 


中 -于 Option 1: | JEE T 


E a Dption 2:|7| 31026 Mono PEE 





34027 MOLCEEZTREEN T EC 
34028 BUS output rate 
34029 | AFP status bits 
31038 P 





34082 AFP control 
34083 AFP set value 1 





34084 AFP set value 2 
34085 AFP status 


34086 AFF act. value 1 1103 
— Ama wmE—-—G a 


lil » 


DIPL PEERS f rsec o Fett] Ejet 2] Pet 3]. EEATT 


E 








图 4-37 Profibus-DP 通信 参数 设置 


4.2.5 基本 应 用 


前 面 提 到 AipexPro 软件 可 以 完成 诸如 配置 、 编 程 、 参 数 化 、 试 运转 调试 、 优 化 、 远 程 
维护 、 诊 断 等 功能 ， 下 面 将 对 其 常用 的 一 些 基 本 功能 进行 讲解 。 

1. 语言 设置 

首次 打开 AipexPro 软件 ， 需 要 将 软件 的 显示 语言 设置 为 Englisn， 如 果 你 熟悉 德语 ， 也 
可 设置 为 Deutsch， 即 德语 。 这 里 的 语言 设置 只 是 AipexPro 软件 的 显示 ， 不 会 对 任何 配置 造 

影响 。 如 图 4-38 所 示 ，AipexPro 软件 是 英语 显示 ， 如 果 你 对 德语 熟悉 ， 按 照 下 图 设置 ， 

即 可 将 English 转 成 Deutsch。 如 果 是 Deutsch 转 成 English， 选 择 “Select language" 对 话 框 中 
的 English, 4 点 击 "OK" 即 可 。 

2. 设置 PC 通信 接口 

首次 打开 AipexPro 软件 ， 需 要 设置 AMK 驱动 需 与 PC 的 通信 方式 。 目 前 ，KW 系列 驱动 
f&oCAESBUS ($H), CANopen 和 Monitor 专家 模式 通讯 ( 仅 供 AMK 公司 专家 使 用 ， 不 开 
pou 

其 中 ，SBUS ($H), CANopen 对 使 用 者 开放 ， 两 者 在 AipexPro 软件 中 的 使 用 方面 ， 
SBUS ($H) 速度 慢 ，CANopen 速度 快 ， 可 达 1Mbit/s。 但 是 SBUS ($H) 通信 电缆 目 制 
即 可 CANopen 通信 必须 购买 AMK 相应 的 适 配 带 才 可 使 用 ， 而且 SBUS (串口 ) 同时 支持 
CoDeSys 编程 ， 而 pen iH — R03 P HIRIK S Akt O -FAJ CoDeSys 编程 。 因 此 ， 建 
议 采 用 SBUS (BH) 通信 ， 其 通信 和 电 红 接线 图 如 图 4-39 所 示 。 
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i Unbenannt 一 AÁipexPro 
Project Online Edit View EHIS eE Startup FLE 7? 
È ES al e«t | LI E 4 oa» Language... 


Settings communication 

















Import database or configuration... 


Áuto-temporary storage of all device data 





Last project open automatically 


select language 


De 0 OU COO ENOUUNE 
a Con | EJ] Par CT Mez] + See 


Changes language 

















图 4-38  AipexPro 软件 显示 语言 设置 


KW-X135 (9 针 公 头 ) PC (9$FBESE ) 
KU internal 1 agg — —— 1 DCD 
RxD 2 2 RxD 
TxD 3 3 TxD 
NC 4 aus—— — 4 DTR 
GND 5 5 Signal GND 
KW internal 6 EN — —— 6 DSR 
NC 7 mm 7 RTS 
KW internal 8 aa — —— 8 CTS 
KW internal 9 MEN — — — — —« 9 Not used 


PE PE 


图 4-39 PC 到 AMK IKS ds ep O Zee E 2 tk Fd 

下 面 对 直 接 采 用 “SBUS (串口 )” 和 “SBUS (串口 ) -RS232 TO USB". 两 种 方式 进行 
说 明 . 

e SBUS (串口 ) 

计算 机 上 配置 有 串口 ， 可 以 直接 将 串口 电缆 插入 计算 机 ， 另 一 头 捅 在 KW-R03 的 X135 
上 。AipexPro 软件 中 按照 下 面 步骤 设置 即 可 。 

第 一 步 ， 如 图 4-40 所 示 ， 首 先 选择 设置 SBUS 通信 。 

第 二 步 ， 如 图 4-41 所 示 ， 选 择 Coml ， 点 击 “OK” 确认， 完成 PC 的 通信 配置 。 
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i Unbenannt — AipexPro 


Project Ünline Edit View PHAS Startup FLE 7? 


D a ki «B EE X e 














Settings communication Settings SBUS... 
Import database or configuration... EAD Rs 
CANopen communication... 

Áuto-temporary storage of all device data 

Last project open automatically 

Device 
AS AMKAMAC Controller 

AS-PLIS-U 

AS-PL15-W 

AS-PL14-0 

AS-PL14-W 

AS-PLIZ-U 

AS-PL12-W 
日 hs-C PMEAMAC Compact controller | 











w| 
| Display all elements 


[Offline Select one device from the available components and take 
SSE it in the device tree by double-click. 
Qoi e: | 


SBUS communication settings (SbusReeister) 





[4-40 选择 串口 通信 


[E] SbusRegister 





[Iv] comi 
[ come 
[ Ethernet 


actives Interfaces 


Insert Com... 


Insert FOC... | 
Insert RS422... | 
Insert Else... | 


Delete | 





图 4-41 选择 Coml ¥ H 


e SBUS ($H) + USB TO RS232 

如 果 计 算 机 上 没有 串口 ， 可 以 使 用 USB TO RS232 电缆 USB 接口 转 成 将 串口 ， 这 时 ， 一 
头 搬入 计算 机 USB 接口 ， 另 一 头 搬 在 KW-R03 的 X135 上 。AipexPro 软件 中 按照 下 面 步骤 设 
置 即 可 。 

第 一 步 ， 如 图 4-42 所 示 ， 选 择 Com3 (这 时 候 的 com3 是 计算 机 虚拟 出 来 的 串口 ， 不 同 


十 、 
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的 USB 接口 虚拟 出 来 的 可 能 是 不 同 的 Com 口 )， 点 击 “OK” 确 认 。 


Ed Unbenannt 一 AiperxPro 


FEroject Online Edit Vai 


5 SbusRegister ES 


D o; kd «BEN X - 一 
V COMI mu mcd 
[ comz Cancel 


Properties Coml x | 











FhyzAdr: f 
Master: [ww 


Baudrate [1ezoo — 
Com: fue -€ | 


Insert RS422... | 
Insert Else... | 


Delete | 


[| Display all elements 


PET 
Accept 





图 4-42 ”选择 虚拟 的 Com3 串口 


第 二 步 ， 如 图 4-43 所 示 ， 取 消 Coml 前 面 的 对 号 ， 点 击 “OK” 确 认 ， 完 成 PC 的 通信 
配置 。 


[E] SbusRegister 


COML 
[ comz 
[ Ethernet 


actives Interfaces 


Insert Com... | 
Insert FOC... | 
Insert RS422... | 
Insert Else... | 


Delete | 





图 4-43 取消 原配 置 的 COML 串口 
3. 登录 与 下 载 
当 伺服 驱动 器 上 电 ， 并 且 通 信和 电缆 连接 好 以 后 ， 如 果 AipexPro 软件 右 下 角 的 国 计算 机 


O 
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小 图 标 由 红色 变 成 绿色 ， 即 显示 成 矶 时 ， 表 示 通 信 Ready， 可 以 进行 登录 。 点 击 左上 角 的 
Logon 进行 登录 ， 当 由 Offline 变 成 绿色 的 Online 时 ， 表 示 已 登录 ， 同 时 将 搜索 到 的 伺服 驱动 


价 前 面 诊 加 图 祭 志 ， 以 区 分 未 找到 的 驱动 奉 。 如 图 4-44 所 示 。 








uu 一 AipexPro 
Project üÜnline Edit View Üptions Startup FLE 7 


ue EX€Xo5|ó5m8&8 
EF B PC | Pictuwre | 
口 -SB COM GEUS) - Connector Serial connector |l = 


Device Hame 
AMEAMAC Controller 











cB Kw- RD3 


让 -Ag ID AS-PL15-0 


[BH Option 1: KW-PP1 AS-PLI5-WN 
=i [53 Üption 2: KW-PIC AS-PL14-0 


% PIE AS-PL14-W 
Connector XBS 

| BAM IO 
B- «in ui = Donmactor — AS-PL12-W 


AS-PL12-0 





AMEAMAC Compact controller 





AS-CD6-K-1 
AS-C12-T-1 
[HH KW-RO3 AS-C15-T-1 


由 -A IO Ss 
4| 山 | [ Display all elements 


一 Select one device from the available components and 
ES take it in the device tree by double-click. 
q ciBl pl d vj s] + Egi 























图 4-44 登录 到 Online 模式 
对 应 AMK 多 轴 伺 服 系统 ， 下 载 离线 完成 的 AipexPro 配置 和 CoDeSys 程序 前 ， 需 要 首先 
使 用 KU-BF1 ACC 总 线 站 地 址 ID34023 进行 设置 ， 同 时 将 串口 编程 电缆 插 在 
ACC 主 站 的 X135 上 ， 然 后 选择 Download project parameter set / to all devices， 如 图 4-45 所 
进行 下 载 。 


mi- 一 AipexPro MEIA 


Logon AlttFG 
Logoff CtrltF8 





?Topetrtles 一 Drive 





Import... KEW Compac.. ^ 


Upload parameter set Ew 319 100.. — 





Download project parameter set 
LL Interface 
E- Kw-RO3 

由 -os IO 








Com ponents 


山 | [ Display all elements 


— (I 


Data sets transfer from the current project to all dev 








图 4-45 Online 模式 下 载 AipexPro 配置 
按照 提示 进行 操作 ， 图 4- 46 表示 参数 正在 下 载 ， 当 下 载 完 成 后 ,会 出 现 提示 对 话 框 ， 
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如 图 4-47 所 示 。 


Device FW : ID 34158 PS 2 [$110] 


PEE 





图 4-46 ”参数 下 载 中 


Saving finished 





图 4-47 下 载 完 成 
建立 一 空 项 目 aM n Logon Bl nf EZK AipexPro 配置 ， 但 是 Messages 的 原始 配置 文件 是 看 
不 到 的 ， 能 看 到 的 是 ACC 主 站 的 ID34036 参数 不 为 0， 表 示 已 包括 Messages 文件 。 
4. 在 线 诊 断 
在 logon 登录 模式 下 ， 可 以 看 到 多 了 “Diagnostics ”项 ,通过 查看 错误 代码 ， 可 以 初步 
确定 错误 的 原因 。 例如， 我 们 将 Drive 驱动 带 的 编码 右 电 缆 摘 挥 ， 驱 动 带 报 2311 Encoder sig- 
nal， 如 图 4-48 所 示 。 





PE 培训 一 ÅipexFro 

Project Ünline Edit View Dptions Startup PIC 了 

D zx Eb «|ERE X H| 5 Sm 3| 

Ep orc 8 [es Tre eie Le Ine T TR Tr] 
T 0 D.. 


-SB COM(SBUS) - C 2311 2311 Encoder signal ü 
3- B 





ET d iti si 
P S B drive has moved on system run-up. 
pd Resolver Amplitude of a resolver signal at the A/D converter 


7 Resolver $ input is less than 0.6 V 


——m 


(normal level 2 V) 
12 A/T encoder The amplitude at the A/D converter input of an encoder track 
amplitude is too large. 
135 Initializing ENDAT encoder 








图 4-48 故障 诊断 
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5. 示波器 的 使 用 


Online 模式 ， 选 择 婴 Score 即 示 波 器 功能 。 通 过 简单 设置 ， 可 以 在 线 纪 录 各 个 轴 运 行 的 
情况 ， 从 而 在 设备 发 生 故 障 时 ， 及 时 准确 地 查找 故障 原因 。 在 介绍 Scope 功能 前 ， 首 先 了 解 
相关 操作 按钮 的 使 用 。 示 波 顺 界面 如 网 4-49 所 示 。 


i gU 一 AipexPro 
Project Ünline Edit View Üptions Startup PIC ? 
DégeBHEen:5eB8 
E-B rc ^ 
-SB COM(SBUS) | 
-- B Drive 
: dap Mot 
Mp Int 
E BH K- 








=g 
ca 








E math |£ "STA |Z ^9TA| T sata |On 





CH - ID Parameter name Y-Valuel Difference Y-ü0ff: | Unit 
1 - Drive 
] - Drive 
1 - Drive 


山 


Sampling time 9 Trig. posit: Trigger ; Time stamp 
rigger 
10 ms | 50 € @ hnd C Dr Configuration 二 


4-49 示 波 硕 界面 


e 控制 按钮 (Start, Stop 和 Trigger) 
Offline; 离线 ( 灰 ); 

Ready; 准备 好 (RE); 

Started; 开始 (RE); 

Triggered: 触发 (HE); 

Invalid; 无 效 (红色 ) ; 

Error: 误差 (红色 ) 。 

。 配 置 区 域 

e 驱动 大 参数 及 通道 选择 

e 曲线 显示 区 域 

。 曲线 通道 显示 

e 扫描 时 间 轴 

e 栅 格 显示 OFF/ON 

在 示 波 需 的 配置 区 域 里 ， 涉 及 采样 时 间 (Sampling time)， 触 发 位 置 (Trig. position) , 


触发 逻辑 (Trigger), 参数 配置 ( Configuration) ， 时 间 惟 (Time stamp), f Eras QD. 如 
图 4-50 所 示 。 
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Time stamp 


Sampling time Trig posit: Trigger 


| 10 ms 50 € (* And ( Dr SBConfi gurati on E ee aki 





I| 4-50 示 波 带 配置 区 域 
在 了 解 示 波 各 各 功能 部 件 的 含义 后 ， 下 面具 体 介 绍 一 个 实例 ， 该 实例 主要 对 1-Drive A 
的 速度 进行 记录 ， 步 又 如 下 。 
第 一 步 ， 点 击 村 Configuratioq， 弹 出 如 下 对 话 杠 ， 如 图 4-51 R, CH (通道 1) 配置 
为 0036 (Velocity command value), Trigger 类 型 配置 为 not active. (可 修改 ), mA “OK”, 


完成 CHI 的 配置 。 同 理 , 将 CH2 配置 为 0040, 





Channels configuration (online) 


1] - Drive 


Signal 
H3 00036 Velocity command value kd gal 


Trigger 
Type [not active | 
Level | Ü imin | 


i0 x Sampling (10 ms) 


all reset | Cancel | 





图 4-51 示 波 带 参数 选择 


第 二 步 ， 点击“ 驱动 器 参数 及 通道 选择 ”的 | CE- ID Parameter name 下 面 的 通 
道 ， 将 其 参数 配置 成 ， 如 图 4-52 Br. 
[v 0 | ] - Drive CHi - 00036 Velocity command value 
CH2 - 00040 Velocity feedback valui 
图 4-52 IRIA ETE 
REN Start so ~ - Init.. 4 > starte 
第 三 步 ， 点 击 按钮 开始 ， I m IE, SEHE es 


后 ， 驱 动 器 内 部 已 开始 记录 采集 的 数据 点 ， 然 后 点 击 二 到 按钮 ， 将 采集 到 暂 存在 驱动 器 内 
部 的 数据 点 进行 曲线 显示 ， 如 图 4-53 所 示 。 
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ka 一 AipexPro 
S Ünline Edit View Dptions Startup FIC ? 
Gp We EE X W| mel 


e PC ^ 
E SB COM BUS) - Cor) 


atn Interfac 
B EH KW-RD3 
由 * IO 


ERE- Optio 


CH - ID Parameter name 

CHi - 00036 Velocity command value 
CH2 - 00040 Velocity feedback value 
off 

off 





Sampling time Trig posit: Trigzer 


| Om [ 50 & C Ama C Or 





图 4-53 示波器 曲线 显示 


4.2.6 参数 在 线 修改 


AMK 伺服 驱动 需 参 数 以 “IDx” (x: 具体 数字 ， 且 不 连续 ) 形式 出 现 ， 当 处 于 Online 

poo ORE 线 修 改 这 些 参数 。 这 些 参数 分 两 类 。 
类 : 修改 后 的 新 参数 值 虽 可 以 下 载 到 永久 寄存 需 里 面 ， 但 需要 断 电 (24V) 重新 上 

电 才 能 生效 。 

第 二 类 : 可 以 在 线 实 时 调整 ， 不 需要 上 断 电 。 例 如 : ID100，ID101，ID102，ID104 等 ， 
具体 可 参考 AMK 参数 手册 ， 这 部 分 参数 其 后 都 注 有 “can be changed online”。 

当 在 Online 模式 时 ，ID100 =200， 修 改 为 300 后 ， 提 示 如 图 4-54 所 示 ， 点 击 “Yes” 或 
"Yes always” 后 ， 即 将 新 参数 下 载 到 永久 寄存 顺 里 面 ， 完 成 修改 。 











icd Ja ul 一 起 lperxPro 
Froject (üÜnline Edit View Dptiors Startup FLC 7? 
GEGEBHEoZSi5e8 


E-B PC ^| $i Parameter Selection 
-5B COM (SBUS) - Connector 


Veloc. gain EP — Id 100 / Drive 


[HH] KW-RO3 
Ew IO 
=- Option 1: KW-PB1 
E [a Option 2: KW-PLC: 


224 








图 4-$4 ”在 线 修改 ID 参数 
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4.3 CoDeSys 软件 的 使 用 


作为 目 动 化 行业 内 领先 的 ， 采 用 统一 应 用 编程 、 工 程 组 态 和 项 目 管理 的 开发 平台 ， 
CoDeSys 不 仅 适 用 于 各 类 目 动 化 任务 ， 同 时 可 以 快速 、 百 观 地 开发 、 调 试 和 管理 目 动 化 
工程 。 

AMK IRIKS AS IH] EE IH CoDeSys 软件 作为 编程 平台 ， 下 面 就 对 CoDeSys 软件 在 AMK 
伺服 的 应 用 进行 详细 介绍 。 


4.3.1 CoDeSys 编程 预备 知识 


1. 编程 语言 

CoDeSys 支持 IEC61131-3 PREP ÉY IL, ST, FBD, LD, SFC, CFC 六 种 PLC 编程 语言 ， 
用 户 可 在 同一 项 目 中 根据 需要 选择 不 同 的 语言 来 编写 程序 。 

e 指令 表 IL (Instruction List) 

IL 程序 设计 语言 是 用 布尔 助 记 符 来 描述 程序 的 一 种 程序 设计 语言 ， 它 与 计算 机 中 的 汇 
编 语 言 非 党 相似 ， 采 用 布尔 助 记 符 来 表示 操作 功能 。 指 令 表 包 括 一 系列 的 指令 ， 每 条 指令 从 
新 行 开始 ， 根 据 运算 类 型 一 个 或 多 个 操作 数 由 喜 号 分 开 ， 如 岁 4-55 所 示 ， 编 写 的 是 两 个 整 
数 的 加 法 运算 。 详 细 指 令 参 见 CoDeSys 手册 。 











4 CoDeSys — (Untitled)* — [IL (PRG-IL)] 
8 File Edit Project Insert Extras Ünline Window Help 


acu xeu i [E [S E [c] 


int2 = 458 
~E Big int3 = 579 
JE ALS 


LOE inti CLDR AHNA inti = 123 
ADD int2 (*ADD:J^ 
ST  int3 CSTdESiBIHBTEABNESED) int3 = 579 


> | > 


| [Lin.: 5, Col.: 1 [ONLINE [SIM_[AUNNING [BP [FORCE 





K| 4-55 ILi& mf 
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e 梯形 图 LD (Ladder Diagram) 

梯形 图 程序 设计 语言 是 用 梯形 图 的 图 形 符号 来 描述 程序 的 一 种 程序 设计 语言 。 这 种 程序 
设计 语言 采用 因果 关系 来 描述 事件 发 生 的 条 件 和 结果 。 每 个 梯级 是 一 个 因果 关系 。 在 梯级 
中 ， 摘 述 事 件 发 生 的 条 件 表示 在 左面 ， 事 件 发 生 的 结 末 表示 在 后 面 。 它 来 源 于 继电器 逻辑 控 
制 系统 的 描述 。 

樟 形 图 程序 设计 语言 的 特点 是 : 与 电气 操作 原理 图 相对 应 ， 具 有 有 直观 性 和 对 应 性 ; 主要 
应 用 于 开关 量 逻 辑 控制 目的 的 程序 。 与 原 有 的 继电器 逻辑 控制 技术 的 不 同 点 是 ， 梯 形 图 中 的 
能 流 (Power FLow) 不 是 实际 意义 的 电流 ， 内 部 的 继 电 硕 也 不 是 实际 存在 的 继 电 需 ， 因 此 ， 
应 用 时 需 与 原 有 继 电 天 逻辑 控制 技术 的 有 关 概 念 区 别 对 待 ， 如 图 4-56 所 示 。 























4 CoDeSys - (Untitled)* — [LD1 (PRG-LD)] 回回 加 
€ File Edit Project Insert Extras Dnline Window Help 


aau saepe AeA [o * -| 区 | 可 | 天 | 而 | 加 而 | [es 
- 0003 


STRAT: BOOL; 
STOF: BOÖL; 


Size of used data: 522 of 4096 bytes (12.74%) 
Size of used retain data: 0 of 32758 bytes (0.00%) 
0 Errors), O Vwiarningisy. 


Code size: 10 bytes 


« 而 | 


[ONLINE [D [READ 





图 4-56 LD 语言 编程 
e 结构 化 文本 ST (Structured Text) 
ST 程序 设计 语言 是 用 结构 化 的 描述 语句 来 措 述 程序 的 一 种 程序 设计 语言 。 它 是 一 种 类 
似 于 高 级 语言 的 程序 设计 语言 。 在 大 中 型 的 PLC 系统 中 ， 尤 其 是 大 量 的 模拟 量 运算 和 处 理 ， 
党 来 用 ST 语言 来 描述 控制 系统 中 各 个 变量 之 间 较 复杂 的 控制 运算 关系 ， 完 成 所 需 的 功能 或 








ST 语言 与 BASIC 声言 或 C 语言 等 高 级 语言 相 类 似 ,， 但 为 了 应 用 方便 ， 在 语句 的 表达 方 
法 及 语句 的 种 类 每 方面 都 进行 了 简化。 第 见 的 指令 如 下 . 

AND 逻辑 与 ，OR 逻辑 或 ， NOT 逻辑 非 ; XOR 逻辑 异 或 ;+ 加 ; - 减 ; * 3€; / B; 
函数 名 (参数 表 ) AAOH: <, >, <=, >= 比较 等 ， 如 图 4-57 所 示 。 


P5 
af 96 
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4; CoDeSys 一 (Untitled)* — [STI (PREG-ST)] 
8 File Edit Project Insert Extras Dnline Window Help 


agau sae E[zs X [Bs [&&|5n [cai] 

一 joi  RUN-ENESS | 
pm | POLIS ALS 

FE] IL (PRO) 


IF RUN THEM 
MOTOR-1; MOTOR = msi 
ELSE 
MOTOR:-D; MOTOR = [mss 
END IF 


L. [E] ST1 (PRG) 


eIgoId 
eua 
[lao 
— [opa 


e 
e 
= 
bd 


Dio 
Dio 
i 
co 


cjoljo|3o 
= pens ees || ent | re 
|m || |i 





| Lin.: 5, Col: ? [ONLINE [SIM [RUNNING [BP [FORCE 


K] 4-57 ST 语言 编程 

ST 语言 除 有 一 般 算术 运算 、 人 逻辑 运算 、 表 达 式 、 调 用 子 程序 等 指令 外 ， 还 有 一 些 结构 
化 的 语句 模块 。 

Af iB. 

IF < 逻辑 表达 式 1> THEN ( # 表达 式 为 TRUE 时 ， 执 行 功能 块 一 * ) 

o CE 功能 块 一 *) 

ELSIF < 逻辑 表达 式 2 > THEN (* 表 达 式 为 TRUE 时 ， 执 行 功能 块 二 * ) 

o (* 功 能 块 二 * ) 

ELSIF < 逻辑 表达 式 n> THEN ( * 表达 式 为 TRUE 时 ， 执 行 功 能 块 n * ) 

... (<* 功 能 块 n*) 

ELSE 

e C JPE n+l x) 

END IF ( * 条 件 结束 * ) 

其 余 指令 用 法 参见 CoDeSys 手册 。 

e 功能 模块 图 FBD (Function Block Diagram) 

功能 模块 图 程序 设计 语言 是 采用 功能 模块 来 表示 模块 所 具有 的 功能 ， 不 同 的 功能 模块 有 
不 同 的 功能 。 它 有 知 干 个 输入 端 和 输出 端 ， 通 过 软 连 接 的 方式 ， 分 别 连接 到 所 需 的 其 他 端 
子 ， 完 成 所 需 的 控制 运算 或 控制 功能 。 功 能 模块 可 以 分 为 不 同 的 类 型 ， 在 同一 种 类 型 中 ， 也 
可 能 因 功 能 参数 的 不 同 而 使 功能 或 应 用 范围 有 所 差别 ， 例 如 ， 输 入 闪 的 数量 、 输 入 信号 的 类 
型 等 的 不 同 使 它 的 使 用 范围 不 同 。 由 于 采用 软 连 接 的 方式 进行 功能 模块 之 间 及 功能 模块 与 外 
部 端子 的 连接 ， 因 此 控制 方案 的 更 改 、 信 和 号 连接 的 替换 等 操作 可 很 方便 实现 。 功 能 模块 图 程 
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序 设 计 语 言 的 特点 是 : 

1) 以 功能 模块 为 单位 ， 从 控制 功能 人 手 ， 使 控制 方案 的 分 析 和 理解 变 得 容易 ; 

2) 功能 模块 是 用 图 形 化 的 方法 描述 功能 ， 它 的 直观 性 大 大 方便 了 设计 人 员 的 编程 和 组 
态 ， 有 较 好 的 易 操作 性 ; 

3) 对 控制 规模 较 大 、 控 制 关 系 较 复 录 的 系统 ， 由 于 控制 功能 的 关系 可 以 较 清 楚 地 表达 
出 来 ， 因 此 ， 编 程 和 组 态 时 间 可 以 缩短 ， 调 试 时 间 也 能 减少 ; 

4) 用 户 自己 可 以 用 不 同 的 语言 编写 特定 的 功能 模块 ， 也 可 在 用 其 他 语言 编程 时 插入 功 
能 模块 。FBD 语言 编程 如 图 4-58 所 示 。 








4 CoDeSys — (Untitled)* — [FBD1 (PRG—FBD}] 
向 File Edit Project Insert Extras Ünline Window Help 


miti [BD (PRG) 
do E] IL (PRG) 
Ff] LD1 (PRG) 

H [E] PLC. PRG (PRG) 
HE ST1 (PRG) 


> 
| [ONLINE [SIM_[AUNNING [BF [FORCE [OV [READ 





图 4-58 FBD 语言 编程 

e 顺序 流程 图 SFC (Sepuential Function Chart) 

SFC 语言 是 用 顺序 流程 图 来 描述 程序 的 一 种 程序 设计 语言 。 及 用 顺序 流程 图 的 描述 ， 探 
制 系统 被 分 为 右 干 个 子 系 统 ， 从 功能 入 手 ,， 使 系统 的 操作 具有 明确 的 含义 ,便于 设计 人 员 和 
操作 人 员 设 计 思 想 的 沟通 ， 便 于 程序 分 工 设计 和 检查 调试 。 

SFC 语言 的 特点 是 : 

1) 以 功能 为 主线 ， 条 理 清楚 ,便于 对 程序 操作 的 理解 和 沟通 ; 

2) 对 大 型 的 程序 ， 可 分 工 设计 ， 采用 较为 灵活 的 程序 结构 ， 可 市 省 程序 设计 时 间 和 凋 
试 时 间 ，; 

3) 能 较 简 单 和 清楚 地 描述 并 发 系统 和 复杂 系统 的 所 有 现象 ， 并 能 对 系统 中 存 有 的 死 
锁 、 不 安全 等 反常 现象 进行 分 析 和 建 模 ， 在 模型 的 基础 上 能 和 直接 编程 。 

4) 当 且 仅 当 顺序 条 件 为 真 时 ， 程 序 才能 往 下 执行 。 每 一 步 功 能 块 可 用 不 同 语言 编写 。 
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同等 条 件 的 功能 块 ， 可 指定 时 间 执 行 顺序 。SFC 语言 编程 如 图 4-59 所 示 。 


4; CoDeSys 一 (Untitled)*s 一 [SEC1 (PRG-SFC)] 
$ File Edit Project Insert Extras Dnline Window Help 


——— 


a POUS 
F"HÉ FBD1 (PRG) 
—E) IL (PRG) 
H-H LD1 (PRG) 
i [E] PLC PRG ias) 
-Em EREZS 


B] ST1 (PRG) 





bul 
[ONLINE [SIM |RUNNING [BP [FORCE [OY [READ 


图 4-59. SFC 语言 编程 
e 连续 功能 网 CFC (Control Function Chart) 
CFC 连续 功能 图 是 IECO1131-3 标准 编程 语言 的 扩展 ， 是 基于 功能 块 图 的 图 形 化 编程 语 
言 ， 但 它 没 有 网 络 限制 ， 可 任意 放置 元 系 ， 例 如 允许 插入 反馈 回路 ， 如 图 4-60 所 示 。 


4; CoDeSys — (Untitled)* — [CFC1 (PRG-CFC)] 
me Edit Project Insert Extras Drine Window Help 


"al 2FC1 (PRG) woda ^ Result- 357 
六 图 FBD1 (PRG) 

m ^E] IL (PRG) 

: 一 四 LD1 (PRG) 

ie [E] PLc PRG (PRG) 

r-[£] SFC1 (PRO) 

[E] srt (PRG) 


INT1-123 PRECES 57 esult-357 zi 
INT2-234 





图 4-60 CFC 语言 编程 


AMK 伺服 控制 系统 原理 及 应 用 


2. 数据 类 型 和 变量 标识 符 

e 标准 数据 类 型 

标准 数据 类 型 有 BOOL (布尔 量 )、SINT ( 短 整 型 )、INT ( 整 型 数 ) DINT ( 双 整 型 
数 ) USINT (无 符号 短 整 型 )、UINT (无 符号 整 型 数 )、UDINT (无 符号 双 整 型 数 )、BYTE 
(位 )、WORD ( 字 )、DWORD ( 双 字 )、STRING (字符 量 )、REAL ( 实 型 数 )、LREAL 
(长 实 型 数 )、TIME (时 间 量 ) 等 ， 标 准 数据 类 型 取信 范围 见 表 4-14。 


表 4-14 标准 数据 类 型 取 值 范围 











类 m 下 R 上 R 存储 空间 
BYTE 0 255 8 位 
WORD 0 65535 16 位 

DWORD 0 4294967259 32 位 
SINT - 128 127 8 位 
USINT 0 255 8 位 
INT - 32768 32767 16 位 
UINT 0 65535 16 位 
DINT -2147483648 2147483647 32 位 
UDINT 0 4294967295 32 位 











e 日 定义 数据 类 型 

目 定 义 数 据 类 型 有 数组 、 指 针 、 结 构 等 ， 具 体操 作 参 见 CoDeSys 手册 。 

。 变量 标识 符 

变量 标识 符 以 数据 类 型 前 级 的 形式 出 现 ， 前 级 表 见 表 4-15， 数 据 类 型 前 缀 后 面 是 逻辑 单 
词组 成 部 分 ， 其 每 部 分 的 第 一 个 字母 是 一 个 大 与 字母 。 目 的 是 为 了 区 别 它 们 的 含义 ， 例 如 变 
量 diOutVal: di 表示 DINT ( 双 整 数 ) ，Out 表示 Output. (输出 ) Val 表示 Value (数值 ) 。 

















R 4-15 变量 标识 符 前 级 
数据 类 型 前 级 例 c 
BOOL bo boExecute 
WORD W wMaske 
DWORD dw dwMask 
m Over 
DINT di diCorVal 
LINT li 
T m— 


p 
-100 


第 4 章 | AMK 伺服 系统 软件 详解 














(S) 
数据 类 型 前 B fj F 
ULINT ul 
LREAL lr 
DATE d dDate 
TIME OF DAY _ TOD td tdStarted 
DATE AND TIME dt dtCreat 
STRING st strVersionKU 
STRUCT st stAxis 


4.3.2 软件 界面 介绍 


双击 打开 CoDeSys, ERIT "Project" , IHE "Target Settings” O, w “KU-/ 
KW-PLC2 (C383D128R32) V02. 01/0627” (具体 型 扎根 据 外 围 硬 件 确 定 ， 两 者 一 致 ) ， 如 图 
4-61 所 示 。 


-CoDpeS7s — (Untitled}*# 


File Edit Froject Insert Extras Dnline Window Help 


Target Settings fx] 


Configuration: | Mone | Cancel | 


AS-PL15 (C4086D 2048R54] 02.010728 

AS-PL15 [C4035D 2048R B4] 03.01 70804 

KU-/"KWw'-PLC [C960 32] v01.01/0215 

KLI-/KWw'-PLC [C36D32] v2.01 0231 

KU-/KWw-PLCT [C127D128R32) 02.010315 
: -PLC1 [C383D1 v 


JKW- 
KU-/Ktw-RO3P [C31D32] V02.01/0315 


POUs| F5 Data types fae] visualizations $25 Resources rmi Ea 


Eu pU A OEE: A EOE 


图 4-61 War Target 选择 
选择 “KU-/KW-PLC2 (C383D128R32) V02.01/0627" 后， 出现 如 图 4-62 所 示 窗 口 ， 
可 以 看 到 “Target Platform (目标 平台 )”“Memory layout (存储 需 布 局 )” "General (一 般 
设置 )” "Network functionality (网 络 功 能 )”、“Visualization (可 视 化 窗口 ) ”等 选项 ， 一 般 
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动 加 载 工 程 断 电 保存 功能 ， 如 有 果 勾 选 ， 则 在 每 次 下 载 完 CoDeSys 程序 后 ， 会 提示 是 否 加 载 
“bootproject”， 加 载 后 ， 系 统 断 电 重 新 上 电 后 ， 程 序 保持 在 最 后 一 次 下 载 的 程序 。 


4 CoDeSys — (Untitled)*s* 
Target Settings 


Plattform: 


Code 


Libraries 
Compiler 


Functions 


[Huge -] [Huge -] 


[ init. functions V Optimize 


In instances 


| Mone Y | 


POUs| "Æ Data types fai] Visualizations T Resources 





图 4-62 Target 目标 选择 详细 配置 


点 击 [ K |, 完成 对 “Target Settings” 的 设置 ， 出 现 选择 “New POU” 选择 对 话 
框 ， 如 图 4-63 所 示 ， 需 要 选择 POU 的 类 型 以 及 编程 语言 ， 这 里 我 们 选择 的 是 Program 和 
ST, 不 要 删除 “PLC_ PRG”， 也 不 可 修改 名 字 ( 如果 你 不 使 用 任何 任务 配置 ), PLC PRG 
通常 是 工程 的 主 程序 。 





4 CoDesys — Untitled}# 


File Edit Froject Insert Extras Ünline Window Help 


Mame of the new POLI: PLC PRG 
Type of POU Language of the POLI Cancel | 
rs Program r IL 
C Function Block C LD 
© Function C FBD 
Return Type: € SFC 





f CFC 





PDUs| "5 Data types 转 visualizations m Resources 





图 4-63 新建 POU 类 型 及 编程 语言 选择 
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确认 后 ， 出 现 编程 窗口 ， 如 图 4-64 Brom. 


4 CoDeSys — (Untitled)* — [PLC PRG (PRG—ST}] 
rum Edit Froject Insert Extras Ūnline Window Help 


— zs PLC PRG (PRG) 


程序 结构 视图 


mplernentatian of POLI ^ERITE T LIST' 
Implementation af POLI BADD 

Implementation af POLI PLC PRG' 

Generating epilog 

Check ofthe parameter configuratian 
Hardware-iConfiguratian 

POLI indices:248 (4895) 编 WEG Br Ei LH 
Size of used data: 522 of AlluB bytes (12.7495) 
Size of used retain data: 0 of 32758 bytes (0.00596) 
0 Errar(s), 0 wvarninacs). 


一 一 一 数据 类 型 一 可视化 窗口 资源 [Om 1. Col: 2 [ONONE [D [READ 





K| 4-64 JÆ POU 编程 窗口 


在 该 对 话 框 中 ， 包 含 CoDeSys 编程 的 基本 框架 -— POUs, Data types, Visualization , 
Resources 四 项 。 其 中 ，POUs 包括 : 程序 结构 视图 、 变 量 声明 窗口 WEAN, ZEE 
O; Resources 包括 : Global Varibal (全 局 变量 表 ) , Target Settings ( 目标 选择 ) , PLC Config- 
uration (PLC 组 态 ) Library Manager ( 库 文件 管理 )、 Sampling Trace ( J&FEZR IAF), Task 
Configuration (任务 配置 ) 等 ， 如 图 4-65 所 示 。 








4 CoDeïSys — (Untitled})* — [Global Tariablesl] 
Sy File Edit Project Insert Extras (Online Window Help 


deeem] sepe 5 |[Bs[e[cn [cus] 


= DOODTPvzAER GLOBAL 
Resources 


Er 3 Global s variables 


ra library AmkBasè: lib 30.7.03 20: 23: 38: global va 
H-E library CamEditor lib 30.7.08 20:23:38: global va 
e Alarm configuration 

M Library Manager 


a ojiaioio a 
e 已 | 局 | 局 | 局 已 
c ojoliaoa e 
= -| Az 


pce -8 PLC Configuration 
-A Sampling Trace 

i ep Target Settings 

i pum nga Task configuration 
-R Watch- and Recipe Manager 
2 Workspace 





图 4-65 Resources 资源 窗口 总 览 
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在 对 以 上 CoDeSys 界面 有 一 定 了 解 后 ， 下 面 对 AMK 何 服 编程 中 需要 注意 的 地 方 进行 
说 明 。 

1. Library Manager ( 库 文件 管理 ) 

安装 好 CoDeSys 软件 后 ， 系 统 目 动 添加 “Standardq. lib” 和 “AmkBase. lib” 指 令 库 ， 如 图 
4-66 所 示 。 


4 CoDpeS7Ss — (Untitled}* 一 [Library Manager] 
Ø File Edit Project Insert Extras Ūnline Window Help 


Standard.lib 4.10.05 11:14:4 (* relative positioning fup 


dag Resources AmkBase.lib 30.7.08 20:23:38 FUNCTION. BLOCK PCE 
E E Global variables VAR. INPUT i3 
E boEnable:BOOL; 


bostat: BOOL; 

Br E library Ee) lib 30.7.08 20: 23: 38: global va TOROP EON 
i PN Alarm configuration j i CAM PROF [FB] 

| ies (f Library Manager j =| PID. CTRL [FB] 

: ES Log : i PM CORRECT [FB] 

I- (ij PLC Configuration : : PM DETECT [FB] 
-A Sampling Trace | =| POS [FE] 


enMode:EN POS h 


LAMP Target Settings j | PDS_1 IFB] 
i EH Task configuration 
-R Watch- and Recipe Manager 


Workspace s pou 
XT P Loading library CAProgram Filesv38S SoftwarewicCoDeSys Ya aT arc 








如 果 需 要 添加 新 的 库 文 件 ， 在 苞 
“ Additional Library”， 如 图 4-67 所 示 。 


选择 


4; CoDeSyz — (Untitled)* — [Library Manager] 
lU Eile Edit Project Insert Extras Dnline Window Help 


Standard.lib 4. un 05 11:14:46 © relative positioning fuis 
$2 Resources AmkBase.lib 30.7.08 20:23:38 FUNCTION, BLOCK PC 
EL c Global wariables VAR IMPLT 





Additional Library ... 


g d lib A kBa lib 30.7.08 20: 23: 38: global RUE ran 
ibrary AmkBase.ll gona yq Properties ... AlttEnter 


rm Alarm configuration | : CAM reor 
B i Library Manager | F PID CTRL [FE] 
"El Log i be] PM CORRECT [FB] 








pee (did PLC Configuration | 1 =| PM DETECT [FB] eau] 
ao Sampling Trace | F POS [FB] i 
Aa Target Settings Fos 1 FE) 
tp nA Task configuration m E A 
到 PO...| ME Da... | [az] vis... Glo... 
PO. Watch- and Recipe Manager 5 o 2 
22 Workspace 


Loading library C:\Program Filesv3S8 Softwarewucoape 





| Adds another library to the project [ONLINE [mv [READ 
图 4-67 添加 库 文件 


A104 
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此 时 ， 出 现 默认 路 径 下 面 的 库 文 件 ， 这 里 选择 添加 “AmkDriveAfp”， 如 图 4-68 所 示 。 


-CopeSys 一 《Untitledjy 一 [Library Manager] 


Edit Project Insert Extras Ūnline Window Help 


(* relative positioning fuje 
FUNCTION BLOCIK PCE 
hmkFile AmkT abeHoLimit VAR INPUT 
国 AmkPme [E] CanEdi tor boEnable:BOOL, 
国 AmkSupport bhaStartBOOL; 
国 AnkSys tem hn&atnn ROOl : 


— [Ed] AmkSys t emV0201 m Filest3S SoftwareiCoDeSys V2.3lTarü 
[E] AmkDr i veCmd AmkTabe 


XE. [hmkDr i veA£p 
THH T): [Conesys Library (*.1ib) -] Bis | 


Library directory: | C:\Program Files35 Software&CoDeSys V2.3XTarge ™ | 


E POUs|™ Data ty... 天 Visuali... $35 Resou... 





图 4-68 添加 AmkDriveAfp 库 文 件 
点 击 [ 打开 @ þem, RIRI, mE 4-69 所 示 。 


EM CoDe5ïSys — (Untitled)* 一 [Library Manager] 
lA) rie Edit Project Insert Extras Dnline Window Help 


aga | xfepespes [e| x [Esc cat 


Standard.lib 4.10.05 11:14:45 (* clear error *) ^ 
$25 Resources AmkBase.lib 30.7.08 20:23:38 FUNCTION, BLOCK cB z 
E c3 Global */ariables AmkDriveAfp.lih 30.7.08 20:23:38 VAR INPUT 
: ^. Global *ariables boExec: BOOL; 
-P Variable Configuration (YAR_CONFIG] 
E (&g library &mkBase.lib 30.7.08 20:23:38: global va 
由 3 library &mkDriveAfp.lib 30.7.08 20:23:38: globe 


i- Alarm configuration | boErr BOOL: 
|| Library Manager E FO iFiIm INIT. — 


boDone: BOOL; 


Efl Log a Em 
PLC Configuration —— 
(Hd Sampling Trace 
na Target Settings 

; EA Task configuration 

LA Yatch- and Recipe Manager 
i Workspace 


Loading library PPograrm Filesi38 SoftwareiCoDeSys v2.31Tarc 





图 4-69 ”添加 库 文件 成 功 
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2. Task Configuration (任务 配置 ) 

任务 是 TEC 编程 的 一 个 时 间 执 行 单元 ，AMK 伺服 的 控制 任务 包括 非 同步 任务 和 同步 任 
务 。 非 同步 任务 在 PLC. PRG 执行 ， 其 扫描 周期 不 固定 ， 由 程序 大 小 决定 。 同 步 任务 在 
FPLC PRG 中 执行 ， 扫描 周期 固定， "m ID2 决定 ， 并 且 需 要 打开 硬件 同步 信号 POT, 
主要 完成 同步 信号 的 传递 控制 ， 请 参看 ID34026, 

FPLC PRG 任务 程序 的 创建 : 首先 ， 在 程序 结构 视图 中 ， 点 击 右键 ， 添 加 “Object” 
如 图 4-70 所 示 。 





a: CoDeSys 一 (Untitled)* — [PLC PRG (PRG—STI)] 
To File Edit Froject Insert Extras DUnline Window Help 


Den AEA inse 


"üBO1|PFROGFRAM PLC PRG 


LO PEGC 


Add Object... 
Rename Object.. 
Edit Object 
Copy Object 
Delete Object 
Convert Übject.. 


Object Properties... : 
Froject database ; 


T nmi 
Add &ction - - 





glementation of POU 'PLC_PRG' 

nerating epilog 

eck ofthe parameter configuration 
redware-iCanfiauration 

LI indices:248 (4896) 

e DT used data: 522 af 4096 bytes (12.7499) 

e af used retain data: 0 of 32758 bytes (0.00%) 
Save as template... rrar(s), 0 wVarningis. 


POUs|" E Data ty.. [G pa。 from build mu| 


| Adds a new object to the list on the left side. [Lin.: 1. Col.: 2 [DNLINE EH [READ 


Hew Folder 
Expand Hode 
Collapse Node 


View Instance... 


Show Call Tree 











图 4-70 JH "Object" 
出 现 “New POU” 对 话 框 ， 将 名 字 命 名 为 FPLC PRG， 如 图 4-71 所 示 。 


~ CoDeSïSys — {Untitled}* 一 [PLC_PEG (PREG-ST}|] 
Rl File Edit Project Insert Extras Dnline Window H 








Mame of the new POU: FPLC [FPLE_ PRG| — 


Type of POU Language of the POLI 
(* Program € IL 
€^ Function Block. € LD 
€^ Function € FBD 
Return Type: (€^ SFC 


messes o 


(€ CFC 





enerating epilog 

Check ofthe parameter configuration 
Hardware-Configuration 

POLI indices:249 (4895) 

Size of used data: 522 of 4085 bytes (12.7495) 
Size of used retain data: 0 of 32758 bytes (0.0096) 
D Errors), 0 Vyarningisy. 


POUs|™ Data ty... [ag] visuali... | £25 Resou... reme] 
| [Lin.: 1. Col.: 2 [ONLINE [m [READ 


图 4-71 添加 同步 任务 程序 FPLC PRG 
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FPLC PRG 程序 需要 在 PLC PRG 任务 程序 中 调用 ， 通过 REG  FTASK 功能 块 实 
现 的 ， 如 图 4-72 所 示 ， 该 块 位 于 “AmkBase” eg TO 文件 夹 下 面 。 


4 CoDeSys — (Untitled)* — [PLC PRG (PRG-ST)] 回回 加 
8 File Edit Project Insert Extras Dnline Window Help 


agua Harag SEENEN 


3l POUS boFlag: BOOL; 
r"[g| FPLC. PRG (PRG fbRegFTask REG. FTASK; 
"ENT NUN [O0OS|END VAR 


am] 


fbRegFTask MEHR ES ， 周 期 由 ID2 定 多 六 


( 
NFASTTASKIECNR:;zINDEXOF(FPLC, PRG) 
i 

boFlag:z TRUE, 


«3g 


Implementation of POLI PLC. PRG' 
Generating epilog 

Check ofthe parameter configuration 
Hardw rare- Configuration 


€ | [s | 


| [Lin.: 4, Col.: 38 [ONLINE [OW [READ 





K] 4-72 FPLC _ PRG 在 PLC PRG 的 注册 


FPLC PRG 程序 在 PLC PRG 任务 注册 后 ， 需 在 “Task configuration" 中 配置 ， 
H, PLC. PRG 配置 为 “cyclic”， 周 期 为 20ms。FPLC _ PRG 配置 如 图 4-73 所 示 。 





4; CoDeSys — (Untitled)* — [Task configuration] 
—] File Edit Project Insert Extras Ünline Window Help 


Mame: 


到 FPLC "PROC Priority(D. 31 ]: 


- Type 
f cyclic 


C freewheeling 


C triggered by event 


(* triggered by external event 


Properties EE 
Event: PGT - 





npn of POU PLC PRG' 


< T TIT | 





图 4-73 FPLC _ PRG 的 Task configuration 配置 
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3. Axis description structure (ST AXIS) 轴 结 构 定 义 
运动 控制 中 ， 电 动机 轴 结 构 作 为 一 个 特殊 的 结构 体 变 量 ， 在 驱动 器 与 电动 机 之 间 起 桥梁 
的 作用 。 任 何 关 于 轴 电 动机 的 控制 都 必须 使 用 相关 的 轴 结 构 来 描述 和 定义 。 
AMK 伺服 的 轴 结 构 是 在 库 为 “AmkBase. lib" Fifi] AMK 预定 义 类 型 为 ST AXIS 的 多 
结构 体 ， 如 图 4-74 所 示 。ACC 总 线 网 络 中 ， 电 动 机 轴 均 采用 轴 绪 构 体 来 完成 对 电动 机 的 
控制 与 监视 。 轴 结构 的 内 容 描述 的 是 输出 (PLC RIKSA) 和 输入 (驱动 右 到 PLC) 数据 ， 
并 且 具 有 周期 性 交换 和 同步 等 特性 











4; CoDeSys — 接 训 .pro - [Library Nanager]l 


y File Edit Froject Insert Extras Dnline Window Help 


(* structure for axis information *) 
TYPE ST. AXIS : 
AmkBase WIDE: 30.7.08 38 STRUCT 
uiAxisMo:UlINT; 上 axis number, 0-local axis, 1 
boAxisLocked:BOOL,; (* lock information for exclusi 
byRes:ARRAY[0..5] OF BYTE; (* reserved for future use *) 
stAxisID: ST. AXIS. ID; (* axis ID-related information 
stAxisIn:ST. AXIS. IN; (* axis input information *? 
st&xisOut ST. AXIS, OUT, (* axis output information *) 
stAxislnfo:ST AXIS INFO; (* additional axis information 
stExtAssign:ST EXT ASSIGN;,  (* assignment information to g 
i EMD STRUCT 
Lr e ST AXIS. ID [STRUCT] | |e niston 
: | rs ec ie 09/11/2001 basic definition 
re mE ST. AXIS. INFO (STRUC 17/07/2002 add stéxisInfo 
E ST AxIS. OUT (STRUC EAE in 


Em) 
Implementation af POLI ^^RITE TO LIST' 


Implementation of POL "XIADD' 
E3] TIT | 


uuu c UE I mu 





图 4-74 伺服 ST AXIS 轴 结 构 体 


那么 ， 电 动机 轴 如 何 定义 呢 ? 
第 一 步 ， 上 点击“Resources”， 找 到 “Global Variables" 全 局 变 





量 表 ， 如 图 4-75 所 示 。 


4 CoDeïys — (Untitled}* 一 [Global Yariables] 
向 File Edit Froject Insert Extras Ünline Window Help 


Ss] | aoln |l 


- Resources 
[is Global Variables 
: : Global_“ariables 


: — Variable Configuration (S &R CONFIC 

El- 由 - ga library &mkBase lib 30.7.08 20:23:38: glok 

由 C library AmkDriveAfp.ib 30.7.08 20:23:38: ı Loading library 'CAProgram Filesi38 SoftwareiCoDeSys V2.3lTargetsM 
~ Alarm configuration 


国 | 
alu) 


i: uu E "I" sms perm 


图 4-75 全 局 变量 表 “Global Variables” 
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在 右 侧 全 局 变量 表 中 定义 ACC 主 站 电动 机 轴 。 先 命名 为 “gstLocalAxis”， 然 后 点 击 石 
键 ， 打开 “Auto Declare” 如 图 4-76 所 示 。 


 CoDeSys 一 (Untitled) 一 [Global Yariables] 
k Edit Project Insert Extras Ūnline Window Help 


n Resources 
E ra Global Variables 


VAR GLOBAL [ostLocal&sis [Sr ET c mdi 
Cancel | 
Symbol list Initial Value Address 


[Global Variables -] | c 厂 CONSTANT 


Comment: | [ BETAIN 


E POUs| Sia Data t... Gal Visuali... $25 Resou... 





图 4-76 ”定义 主 站 电动 机 轴 


B, ii “Initial Value" 右 侧 的 B 对 其 数 进 行 配置 ， 对 于 主 站 轴 ， 这 里 只 
需 配 置 AxisNo 和 uiID2。 其 中 ，uiAxisNo 配置 为 " uilD2 配置 成 2000 (代表 2ms， 必 须 和 
AipexPro 中 的 ID2 一 致 ) ， 如 图 4-77 所 示 。 


4 CoDeSys — íTntitledix — [flnhal Wariahle«l 
e File Editie Initialize 一 gstLocalAxIis 


“本 gstLocal&xis [ST &x15] 
i d) uixisNo [UINT:0) :=[0] 
Fæ Resources| | i $ bo^sisLocked [BOOL:FALSE) := . Camel | 
A- Global] | 由 -各 byRes (ARRAY [0.8] OF BYTE) 
MEN | Ema siAislD (5T AXIS 1D] 
@ bolnit [BDOL:FALSE) := 
^ 4 boRes [BOOL:FALSE] := 
VAR, BLÜB? íi i9 D2 (UINT:1000):= 2000 
Symbol list | Bd, byRes [ARRAY [0.5] OF BYTE) 
E-m stAxisIn (ST. AXIS. IN) 
由 -ma stAsisDut (5T. AXIS. DUT) 
HEE staxisinfo (ST. AXIS INFO) 
E-E stEstAssign [ST. EXT. ASSIGN) 


bys V2.3 TTargetevim 


Fill Aray | 





图 4-77 定义 主 站 电动 机 轴 参 数 
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确认 后 ， 主 站 电动 机 轴 的 轴 结 构 定 义 如 图 4-78 所 示 。 


CoDesys — ttUntitled}* 一 [Global Yariables] 
Œ File Edit Project Insert Extras Dnline Window Help 


ESTIS E ESIETESE B ESESETES 


FOBOd|vAR GLOBAL 


$ Resources gstLocal&xis: ST. AXIS := (ui&xisMa:-D,stAxisID:z(uilD2:22000)y; 


Er à Global Variables 'üOB3|END. VAR 


Global *'ariables 
i -9 Yariable_Configuration (S &R, CONFIG) 
由 - H-E library &mkBase.lib 30.7.08 20:23:38: global 
由 B library &mkDriveAfp.lib 30.7.08 20:23:38: glok 
ni. Alarm configuration 
N Library Manager 


E (i PLC Configuration | 
7B Samping Trace Es) 
e &K Target Settings 一 一 一 一 一 一 ———— 一 一 一 一 一 一 一 
E "(Bj Task configuration Loading library 'CóAProgram Filesv3S SoftwareiCoDeSys V2.31TargetsvAm 
P Watch- and Recipe Manager 
mur d Workspace 





ESET 


图 4-78 ” 主 站 电动 机 轴 的 轴 结 构 定 义 


在 主 站 电动 机 轴 轴 结构 定义 完毕 后 ， 还 需要 使 用 AMK 伺服 特殊 的 功能 块 ACTUAL AX- 
ee ag &) 的 实时 更 新 ， 这 样 在 使 用 主 站 电动 机 轴 变 
量 时 ， 就 可 以 直接 调用 轴 结 构 体 变量 ， 如 图 4-79 所 示 。 





4 CoDeSys — (Untitled)* — [PLC PRG (PRG—-ST)] 
Oy File Edit Project Insert Extras Ünline Window Help 


22m Aoa] t eea] 
[0001|PROGRAM PLC. PRG 


EIFLE FRG (PRG) 


boExec: -TRUE, 
sthxis:= gstLocalAxis, 
i*thaDanezs , 
boErFr=> ， 

iErrID==*} ] 


«al 


Hardware-Configuratian 

FOU indices:248 (4896) 

Size of used data: 532 of 4096 bytes (15.4396) 
Size of used retain data: 0 of 32758 bytes (0.0096) 

0 Errar(s), 0 Warnind(s). 


: fig] Visuali... T d ammm] 





| Lin: 7, Col: 15 [ONLINE [Ov [READ 


图 4-79” 主 站 电动 机 轴 主 轴 更 新 
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以 上 完成 对 主轴 的 轴 结 构 体 的 定义 。 那 么 如 何 对 ACC 从 站 进行 轴 结 构 体 定义 呢 ? 

首先 ， 我 们 需要 了 解 ACC 通信 的 Message 信息 的 知识 。 

Messages 信息 用 来 配置 ACC 主 站 的 PLC 与 从 站 通过 ACC 总 线 进行 数据 交换 的 通道 ， 配 
置 的 内 容 包括 发 送 和 接收 信息 ， 有 具体 通信 地 址 的 范围 大 小 与 PLC 的 资源 有 关 。 











TRANSMIT RECEIVE 

HR DEVICE TRANSMIT VARIABLE TRANSFER 1 - Drive pc i2 33 - KE 33 

E S A lwAfpReadBlock |™ EVENT lwIniB m bed 
| S E wStatusBitsIdi44 |Y STHC vwInd 区 z 
3 Ens 2 iMessagelB z STHC wIn5 m m 
4 | 1- Drive wÜut4 EVENT wIDeviceControl A 

5 |1- Drive lwüuti5 EVENT lwAfpWriteBlock m 

B |1- Drive dwSyncÜut11 SINC diAddSetpoint32Z m 


图 4-80 Messages 通信 配置 表 


在 图 4-80 所 示 的 AipexPro 软件 的 Message 通信 配置 表 中 ， 虽 然 完 成 了 主 站 轴 1 由 wOut4 
对 从 站 轴 2 的 “wDeviceControl” 的 控制 ， 但 仅仅 这 样 ， 还 是 不 能 完成 在 CoDeSys 中 对 轴 2 
的 控制 。 在 CoDeSys 编程 软件 中 也 需要 正确 配置 通信 通道 ， 其 步骤 如 下 。 

一 步 ， 打开 CoDeSys， 找 到 “PLC Configuration”， 首 先 将 其 “Empty [SLOT]” 配 置 
成 “Kx-ACC” 或 “AMK-Field-Bus”， 如 图 4-81 所 示 。 


CoDesys — (Untitled}* 一 [PLC Configuration] 
(iid File Edit Project Insert Extras Ünline Window Help 


aaa Hesa a] 


S KU-IKW-PLC2Configuration 
É- (ÑE Global Variables tij AMK-Kompaktwechselrichter(kM [SLOT] 
B 国 library AmkBase .lib H * RESIDUI ESSE] 
-C ibrary CamEcitor ib (779 Ibo3Bit AT %IX3.0: BOOL; (* Input 3.0 *) [CHANNEL ()] 
: v ibo3Bitl AT 96[x3.1: BOOL; (* Input 3.1 * [CHANNEL WM] 
v jbo3Bit2 AT 96[X3.2: BOOL; (* Input 3.2 *) [CHANNEL NN] 
: ù qbo3Bitü AT 96QX3.0: BOOL; (* Output 3.0 *) [CHANNEL 
mE Configuration È qbo3Bit1 AT 96QX3.1: BOOL; (* Output 3.1 5 [CHANNEL 
E samping Irans l qbo3Bit2 AT %QX3.2: BOOL; (* Output 3.2 *) [CHANNEL 
: qi&nalag1 AT 960/32: INT; (* Analog Outi (Sbit *) [CHA 
qi&nalogz AT 96033: INT; (* Analog Out2 (Sbit) *) ES 


Am Resources 


: ar Target Settings 
~ Task configuration 
m1 Watch- and Recipe 
ur d Workspace 





Insert Element 

Áppend Subelement 

Replace element 

Calculate addresses Kx-ACC (&IB8. , XOR. . 63) 








Cut Ctrlti 
Copy CtrliC 
Paste CtrltV 
Delete Del 


| [ONLINE [Dv [READ 














K| 4-81 配置 PLC 与 ACC 从 站 IO 通信 地 址 
"Bb, dA "Input; WORD”， 如 图 4-82 所 示 。 
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4; CoDeSys — (Untitled)* — [PLC Configuration] 
(lid File Edit Project Insert Extras Ünline Window M Help 


-A Resources 

由 - 国 Global Variables 
H- library amkBase lib 
Ed] library CamEditor Jib 


; N Alarm configuration 


vstemBoard-RO3[SLOT] 

"s ibo3BitD AT 96[X3.0: BOOL; (* Input 3.0 *) [CHANT 
» jbo3Bitl AT 96/«3.1: BOOL; (* Input 3.1 *) [CHANT 
v jbo3Bit2 AT 96[X3.2: BOOL; (* Input 3.2 *) [CHANTI 

gbo3Bitü AT 96 3X3.0: BOOL; (* Output 3.0 *» [CH. 
gbo3Bit1 AT 963X3.1: BOOL; (* Output 3.1 * [CH. 
gbo3Bit2 AT 960X3.2: BOOL; (* Output 3.2 *) [CH. 
gqi&nalag1 AT 96332: INT; C Analog Outi (abit) 
gi&nalag2 AT 96 W/33: INT; (* Analog Out? (8hit) 


-E PLC Configuration 
Sampling Trace 


P" eR Target Settings 
~ Task configuration 


; R Watch- and Recipe 
i p Workspace 





Input: BYTE... 
Input:WÜRD... 
Input: DWORD... 
Output: BYTE... 
Output: WORD. .. 
Output: DWORD. .. 


Replace element 
Calculate addresses 


Cut Ctrltz 
Copy CtrltC 
Paste CtrltV 


Delete Del 


| [ONLINE [Ov [READ 


图 4-82 ”插入 Input 通信 地 址 


第 三 步 ， 修 改 “Input address”， 使 其 和 Messages 表 地 址 对 应 ， 这 里 配置 为 % IBS, Hoc 
IW4， 如 图 4-83 所 示 。 











a CoDeïSys 一 (Untitled}* — [PLC Configuration] 
A File Edit Project Insert Extras Dnline Window Help 


^ 
=| Base parameters | 


È- fij] AMK-Kompaktwechselrichter(kW)[SLOT. 


ystemBoard-RO3[SLOT] 

5 ibo3Bitü AT %IX3.0: BOOL; (* 
v jbo3Bitl AT 96[X3.1: BOOL; (* 
v jbo3Bit2 AT 96[X3.2: BOOL; (* 

qbo3Bitü AT 950X3.0: BOOL; 
qbo3Bitl AT %ax3.1: BOOL; 
qbo3Bit2 AT 950X3.2: BOOL; 
qi&nalog1 AT 96 QVy32: INT; C 
qi&nalog2 AT 96 QYy33: INT; C 


* Empty[SLOT] 
* Empty[BLOT] 


Module id: 

Node id: 

Input address: 
Dutput address: 
Diagnostic address: 


Comment: 





图 4-83 配置 Input 通信 地 址 








第 四 步 ， 定 义 %IW4 变 
如 图 4-84 所 示 。 


量 名 称 ， 


4; CobeSyzs — 


File 


DE MMENEERM. MA S48 


a CoDeS5ys — 


EU 


Edit 


(Untitled) 一 


Edit Project Insert Extras 





window 


第 4 章 





[PLC Configuration] 


Online Help 


qi&nalog1 AT 95032: INT; (* Analog Outi (86bit) +| 


qi&naloag2 AT 96033: INT; (* Analog Out? (Sbit) * 


a ees .53,9e GB58..53) [SLOT] 


(Untitled)s 一 


Project Insert Extras 


* BoSBM2 AT 96[X4.0: BOOL; c Bit 一 
* boGQUE2 AT 956IX4.1: BOOL; (* Bit 
>» boGQRF2 AT 95[X4.2: BOOL; (* Bit 


AT 96[x 4.3: 
AT 96[x4.4: 
AT 96[x4.5: 
AT 96[x4.5 
AT 96[x4.7 
AT 96[x4.8 
AT 96[4.9 


图 4- 


Ünline 


BOOL; (* Bit 3 *) 
BOOL; (* Bit 4 *) 
BOOL; (* Bit 5 * 


: BOOL; (* Bit 6 *) 
: BOOL; (* Bit 7 *) 
: BOOL; (* Bit 8 *) 
: BOOL; £* Bit 8 * 
AT 96[«4.10: BOOL; (* Bit 10 5 
AT 9644 11: 


ARANI 


84 NX IW 


[PLC Configuration] 


Window Help 


4I" IG6cACC(OSIBB.. 63,99 QBB..53)[SLOT] 
^. InputWORD[VAR] 


E 
Š 


E 


^. InputWORD[VAR] 


lela edet AT 95IW5: NORD; © wwordlnput *? is 


boCleanErrar2 AT 96Gx4.0: BOOL: (* Bit ü *) 


AT 964.1 


AT 96g 4.2: 
AT 96 X4.3: 
AT 96x 4.4: 
AT 956x4.5: 


AT 96 x4.5 
AT 956 x4.7 


: BOOL; £* Bit 1 5 
BOOL, (* Bit 2 *) 
BOOL; (* Bit 3 ^ 
BOOL; (* Bit 4 *) 
BOOL; (* Bit5 * 
: BOOL; (* Bit 5 * 
: BOOL; (* Bit 7 *) 


Base parameters | 


Module id: 

Mode id: 

Input address: 
Output address: 
Diagnostic address: 


Comment: 


"Y*Hit11^* à— 





| AMK 伺服 系统 软件 详解 


tg (这 里 定义 的 名 称 均 为 全 局 变量 ) 名 称 ， 并 且 定 义 相 关 位 变 


O 通信 方式 的 定义 ， 如 图 4-85 所 示 。 


四 elle 


^ wpDeviceState2 AT 96IW4: WORD; 全 wwordlnput 芍 [ 
Module id: 


Input address: 


Diagnostic address: 


Comment: 


boRF2 AT 960X4.8: BOOL; (* Bit 8 *) 


AT HOA 9 


月 OO : r* Rit à * 





Mode id: 


Output address: 








BE DIU UE UU MEE UE EEEBUISB DA 





以 上 五 步 完成 普通 


第 六 步 ， AFP 3 


cu 


图 4-85 


定义 IW5, QWA 变量 名 称 


通 L/O 通信 方式 的 定义 ， Tus 
道 的 配置 。AFP 通信 是 


行 AFP 和 同步 通 


言 通道 的 定义 。 


er 吉 构 体 ST AXIS 下面 的 子 结构 体 


A ~、 
-113 
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ST EXT ASSIGN 中 的 uiAxisIn: UINT; ( * axis related input offset for basic functions * ) 和 
uiAxisOut; UINT; ( * axis related output offset for basic functions * ) 来 完成 的 。 如 图 4-86 所 
示 ，AFP 通信 采取 打包 方式 ， IwAfpReadBlock 对 jy uiAxisln. (这 里 为 IwInl6), IwAfpWrite- 
Block 对 应 uiAxisOut (这 里 为 lwOutl6) 。 具 体 地 址 可 自由 配置 ， 但 注意 地 址 范围 。 可 参考 图 
4-16 的 地 址 通信 表 。 








A CoDe57s Tnitialize 一 gst? 
W File Edit 
ra gst2 [ST AXIS) 
P d$ ui&xisNo [UINT:D] :- 1 
rw boAxisLocked (BOOL:FALSE]:2 
H- db byRes [ARRAY [0..6] DF BYTE) 
Emm staxisID (5T. AXIS. ID] 
i^ rv bolnit [BOOL:FALSE]:- 
4) boRes (BDOL:FALSE]:- 
P 4 uiD2 [UINT:1000):- 2000 
外因 byRes (ARRAY [0.5] OF BYTE) 
E-H stAxisln (ST. AXIS. IN] 
[2-18 stAxisDut (5T. AXIS, OUT) 
E-E staxislnfo (ST. AXIS, INFO] 
Lai] stE tsssign (5T. EXT. A55IGN] 
4? uasisln (UINT:0) :- 16» 
PU ul&xisQut [UINT:O): 
E- $$ uiChannelln [ARRAY [D.. MAX, CHANNEL, IN, IND] OF UINT] — 
El- dl uiChannelDut (ARRAY [D.. MAX, CHANNEL, DUT. IND] OF U 
H- dl usNetNo [ARRAY [0..3] OF USINT) 


Fill &rray | 





hd of used retain dala: 0 of [32758 bytes (D. 0096) 
0 Errar(s?, O wvarnindacs). 
x jii | 








E 
m 
= 
m 


图 4-86 AFP 通信 i 


“AmkDriveAfp” 库 下 面 的 功能 块 均 使 用 AFP 通信 。AFP 通信 通道 配置 完毕 后 ， 如 图 4- 
87 所 不 。 





由 国 | ibr 一 Data allacatian 
B 1-0 libr Check task configuration 
Attention: Unused l/Os will not be updated (see target settings)! 
Library 'Standard.lib 4.10.05 11:14:45' 
Library 'AmkBase.lib 30.7.08 20:23:38' 
Generating prolog 


mma 


« | T. | 








图 4-87 AFP 通信 配置 完成 


第 七 步 ， 同 步 通信 通道 的 配置 。 同 步 通信 通过 轴 结 构 体 ST AXIS 下 面 的 子 结构 ST 
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EXT ASSIGN 的 uiChannelIln: ARRAY [0.. MAX | CHANNEL IN IND] OF UINT; 
( * channel related input offset for fast functions * ) 和 uiChannelOut; ARRAY [0.. MAX - 
CHANNEL OUT IND] OF UINT; ( * channel related output offset for fast functions * ) 来 完 
成 ， 如 图 4-88 所 示 。 


-CopeS7s — {Untitled}* 一 [Global Yariables] 


E Initialize — gst? 











Em stAxisln [ST_AXIS_IN] 
H-E stAxisQut [ST_AXIS_OUT] 
H-E stAxislnfo (ST. AXIS. INFO) 
1-818 stEstAssign [ST. EXT. ASSIGN] 
P 4 uiaxisln [UINT:O) :- 16 
I 4) ui&xisQut (LIINT:0]:2 16 
E GP uichannelln [ARRAY [D. MAX. CHANNEL. IN. IND] OF UINT) 
ME [0]| [UIN T:0] : 
[1] DIET 0: 


$9 
B- E&P usNerNo (ARRAY [0..3] OF USINT) 
外- acc ARRAY [0..5] OF BYTE) 
t Jr i 





K] 4-88 SYNC 通信 通道 配置 


其 中 ， 通 着 号 用 于 相关 功能 块 的 调用 ; 总 线 通信 地 址 用 于 配置 通信 通道 ， 这 里 配置 通道 
1 为 rp ( dwSyncInll ~ diAddSetpoint32) ， 如 图 4-89 所 示 。 





CoDesrs — (Untitled}#*# 一 [Global Yariables] 
YE Edit be Insert Extras Ünline Window ur 








gstLocal&xis: ST. AXIS := (ui&xisMo:z0,st&xisID:-(uilD2:- 2000); 
dst2: ST AXIS := (ui&xisMo:-1,st&xislD:-(uilD 2:2 2000), 
stExtAssign-(t 
Uus ui&xisIn:z185,uiA&xisOutz1 B, 
B. mu. || [poos (RIETI RU) 





B = i a — uiChannelOutz0, (3838 0*) 
B 11,058;81 » dwSynclnt11-di&ddSetpoint32*) 
2(0), 18582 , ap 
usMetNa:-4(0),byR es:zB(0))); 





Hardware-Configuration 
e. eem 


RN UU EU UE EE "I-""IJ "p E EE 


K] 4-89 SYNC 通信 配置 完成 
第 八 步 ， 同步 通信 通道 的 该 写 。 同 步 通信 获取 电动 机 数据 需要 调用 库 “AmkBase. lib" 
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下 面 的 功能 块 。 通 常 使 用 的 功能 块 为 GET VAL I 和 SET VAL I, GET VAL DI 和 SET 
VAL DI, 
GET VAL I; 从 轴 结 构 体 中 读 取 一 个 16 位 的 变量 ; 
SET VAL I; 癌 轴 结构 体 中 写 和 一 个 16 位 的 变量 ; 
GET VAL DI: 从 轴 绪 构 体 中 读 取 一 个 32 位 的 变量 ; 
SET VAL DI: 癌 轴 结构 体 中 写 和 人 一 个 32 位 的 变量 。 
如 图 4-90 所 示 ， 描 述 的 是 GET VAL 工 功能 块 的 调用 。 

















| 
MU Eile Edit Froject Insert Extras Dnline Window Help 


Ye sees x |[BEs[ES[5n [cas] 
(* gets selected 16-bit value from the axis ! synchronous fieldbus interface 
ETSIFTZEEPCNITERREGGERTUREIEEBME |F iic TION. BLOCK GET. VAL. I 
rcamEditor.lib 30.7.08 20:23:38 |vA&FR INPLIT 
boEnable: BOOL; (c enable function ^? 
enhaode:EM *^AL. MODE, (* operating moade: 
VAL. ABS- absolute values, 
VAL. INC = incremental values *) 





[1-3] FastChannels s uichannelUlNT; (* channels for local axis: 
| [B] GET vaL Di [FI 


0 = Configurable 15Bit-Messadgde (D 32 
i channels (D..3) for fieldbus axis: 

i SET WAL DI [FE configuration in ST. AXIS.stExtAssign RF 
| ' SET. VAL. I [FB] Em] "T 
rM FastFunctions | = GET. VAL | 
] Pe [Eg] C&M CONT [FB — 

rg] CAM_PROF [FB] boEnable : BOOL boEnabAck: BOOL 

i FID CTRL [FB] z enMode: EN. wvAL MODE boErr : BOOL 

一 uichannel: UINT iErrlD : INT 


st&xis: ST AXIS Q/AR IM OLIT) iQ utval : INT. 
st&xis : ST AXIS (AR IN. OLIT) 


ER 和 


K] 4-90 GET VAL I 功能 块 的 调用 
在 我 们 的 例子 中 ， 需 要 dwSyneInll 发 送 到 2 号 站 的 diAddSetpoint32 参数 来 完成 速度 同 
步 的 功能 。SET VAL DI 功能 块 对 应 uiChannelOut 中 的 通道 1， 如 网 4-91 所 示 。GET — 
VAL VDI 功能 块 对 应 uiChannellIn, 





4 CoDeSys — 培训 .pro* — [VIRTUAL NASTER (FB-FBD)] 加 回国 
= 


& File Edit Froject Insert Extras Online Window Help n 


|(DVGEN, A boEnabAck 
| VAL. INC 
| fRatioInc2a.diOutVal 
d 1 1 


ns 


图 4-91 SET VAL _DI 功能 块 在 FPLC _ PRG 程序 中 的 调用 
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4.3.3 CoDeSys 程序 下 载 


CoDeSys 程序 下 载 前 ， 需 要 确认 以 下 条 件 : 

e 伺服 驱动 器 DC24V 电源 上 电 

e 调试 电缆 连接 完好 ， 调 试 电缆 与 调试 AipexPro 软件 的 电缆 为 同一 根 电缆 ， 并 且 两 个 
软件 可 以 同时 在 线 。 

注意 : 程序 烧 写 完 后 ， 重 新 加 载 DC24V 电源 ， 程 序 自 动 执 行 烧 写 前 最 后 一 次 的 程序 。 

当 以 上 条 人 硬件 条 件 具备 时 ， 在 Login 前 还 需要 设置 通信 参数 Communication parameters, 
FIIF “Online” FIMA “Communication parameters”， 出 现 通 信 设 置 窗口 ， 点 击 右 侧 的 


. Mews fH , {iH "Communication parameters; New Channel" Jm, All 4-92 所 示 。 


4 CoDeSys — 接 训 .pro* - [PLC PRG (PRG-SI)] 


Communication Parameters: New Channel 


Remove d 


AK SB AMK SBUS driver Gateway ... | 
CANopen DSP302 35 CANopen DSP302 driver 
Update | 


Device 





| [Lin.: 1, Col.: 1 [ONLINE [OV [READ 


K| 4-92 ”通信 参数 设置 界面 
选择 “AMK SUBS”， 即 AMK 的 串口 ， 然 后 依次 点 击 “OK” 完 成 通信 参数 的 选择 。 
上 点击“Login” 登 录 ， 出 现 提示 框 如 图 4-93 所 示 。 


让 按钮 ， 开 始 下 载 CoDeSys 程序 ， 如 图 4-04 所 示 ， 程 序 正 在 下 载 过 程 
中 ， 下 载 时 间 的 长 短 由 程序 的 大 小 决定 一 般 需 要 几 十 秒 。 

提示 :如果 程序 需要 永久 保存 ， 在 完成 download 后 ， 需 要 创建 工程 自动 引导 功能 。 点 
ik “Create boot project”， 如 图 4-95 所 示 。 

出 现 提示 “在 烧 写 程序 过 程 中 是 否 停止 CPU 运行 ”， 点 击 “ 是 ”， 烧 写 开 始 。 如 图 4-96 
所 示 ， 程 序 正在 烧 写 。 烧 写 完 毕 后 ， 按 “TS” 将 程序 RUN 起 来 。 








人 


NL 
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4 CoDeSys 一 接 训 .pro* - [PLC PRG (PRG-ST)] 
和 File Edit FProject Insert Extras Dnline Window Help 


JOT]I PROGRAM PLC. PRG 
POUS VAR 
A E MAIN PRG 8  fbACTUAL, AXIS: ACTUAL, AXIS; 
*-lB] FPLC PRG (PRG) 
fbRegFTask REG. FTASK; 


3nprrnr 只 | bi 


3 The program has changed! Download the new program? 


B 5 QD | 取消 | 


uiElem:zü , 
st&xis:-gstl, 
boDone=> , 


PROGRAM PLC, PRG 
- VAR 
É E MAIN PRG 


FPLC_PRG (PRG) 


Downloading All... 
12572 of 18455 bytes 


hu) 
InwSyYSsInf8:f 主 电机 使 能 成 功 : 
iamks7. val[2].1:2boGRF 2; ^08 A, $8 ELE EB RB RT) 


(*speed amlc2s7*) 
iamks7. val[3];- gst .st&xisIn.iConfig; *2E EELIRIE etm » Efe RE 
iamks?. val[4]-iMessage152;18 A SETRTEE Ez tm 7) 


(Bebe S mm 
; - IF test1- TRUE THEN 
P... | i D... lg] V... R... CurTrinner=FAl SF 


| [Lin.: 37, Col.: 20  [ONLINE: Local [SIM [RUNNING [BP [Fi 








K| 4-94 程序 正在 下 载 
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4 CoDeSys — 培训 -proz# - [PLC PRG (PRG-SI)] 


Insert Extras Dnline Window Help 


- d E oRegF Task 
=i d MAIN PRG | El fbreaderrori 
: JE FPLC_PRG is | 04 fbErrinfo1 = 0 
: PLC PRG (PRG ü 000 5  fbEmNo1-0 


baRFTest1 = MEE 
boRFTest? = MEE 
baGRF1- 
CIF NOT boFlag THEN 
fhBRegFTask 


( 
NFASTTASKIECNFE 


[B] P... [s p... [f] v... A o 


Sm] E] Em] 


| [Lin.: 1, Col.: 1 [ONLINE: Local. [SIM [RUNNING TF 


图 4-95 ”程序 烧 写 前 提示 对 话 框 








4 CoDeSys 一 接 训 .pro*# - [PLC PRG (PRG-SI)] 
in File Edit Project Insert Extras Ünline Window Help 


TD — — — — — — —1 
2| Ei--fbRegFTask 
000 003 E1--fhreaderror1 
fbErrinfo1 = 0 


flashing program... 


boQRF1- 


EN CIF NOT TE THEM 
E P... | p... [a] v... — ae 


| raim] E 


| [Lin.: 1, Col.: 1 i NLINE: Local_ [SIM [RUNNING F 





图 4-96 程序 正在 烧 写 


4.3.4 创建 可 视 化 窗口 


可 视 化 窗口 “visualization” 在 调试 Project 过 程 中 十 分 方便 ， 如 何 创 建 visualization fi 
H WE? 


AMK 伺服 控制 系统 原理 及 应 用 


第 一 步 ， 找 到 国 | Visualizations|， 点 击 右键 添加 “Add Object ", ， 如 图 4-97 所 示 。 


4 CoDeSys 一 凶 | 建 wisualization-pro* — [PLC PRG (PRG—SI)] 
S File Edit FProject Insert Extras Dnline Window Help 


CN fbACTUAL_AxIS: ACTUAL, AXIS; 
Rename Object... 
Edit Object fbRegFTask: REG. FTASK, 
Copy Object fhreaderrori: READ. ERROR; 
Delete Object fbErrinfo1:IMT; 
a s fbErrNo1:INT; 

fhreaderror2: READ. ERROR; 


Convert Object... 
Object Properties... 


Froject database 
(IF MOT boFlag THEN 


Add Action fbRegFTask 
一 ( 
Hew Folder i MFASTTASKIECNR:ZINDEXOFIFPLC. PRGOCTEHRH—T 
Expand Hode RE 
Collapse Hode boFlag:-TRLE; 
ea a a aA END_IF 
" 


ees pente) EGER ACCES E EET Sr] RTRCRRTKRTRCRURT RR E KR RO En 
Emm 





Save as template... 


p | Exclude from build 


| Adds a new object to the list on the left side. [Lin.: 1. Col.: 1 [ONLINE [Ov [READ 





图 4-97 在 可 视 化 窗口 添加 Object 
第 二 步 ， 确 认 添 加 “Add Object ”， 出 现 “New Visualization ”窗口 ， 将 其 命名 为 
TestPicture, ， 如 图 4-98 所 示 。 


4 CoDeSys — fülizÉvisualization.pros — [PLC PRG (PRG—SI)] 
Ü. rie Edit Froject 


derasa [BS 


ID1]IPF:OGRA 


Hew Yisualization Eq 


Name of the new Visualization: [TestPicturd 
Cancel | 


CIF MOT boFlayg THEN 
fhBRegFTask 
i 
MFASTTASKIECNR:ZINDEXOF(FPLC. PRGHCHERH—T 
A 
baFlag:--TRUE,; 
EMD IF 


08] 
Em] 


P... [*3 D... | [am] v... |3 A... 
PA E III NC EMEN INN EAS OEE THESE 





图 4-98 ”将 可 视 化 新 窗口 命名 为 TestPicture 
以 上 两 步 创 建 了 一 个 空白 的 visualization 窗口 : 下 面 将 分 别 讲解 在 该 窗口 下 如 何 创建 
Status bits. (状态 位 ) 、Control bits. (ilz) Numeric display window (数字 显示 窗口 ) Nu- 
meric input window (数字 输入 窗口 )。 


\ 
N 
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e Status bits. (状态 位 ) 的 创建 
xx B PIIKS gS "estl" HJ SBM (system ready message) 为 例 进 行 创建 。 


第 一 步 ， 点 击 右 上 方 的 | 全， 添加 圆 形 图 框 ， 如 图 4-99 所 示 。 











A^; CoDeSys 一 lÆ visualization. pro+ — [TestPicture] 
m File Edit Froject Insert Extras Dnline Window Help 


XIII axe 2 


C visualizations 
TestPicture 


POUs| ™ Data types fea] visualizatio... 


| [: 175.*Y: 1?3 [Element: [Ellipse [ONLINE 口 





图 4-99 添加 圆 形 图 框 
第 二 步 ， 双 击 该 圆 形 图 框 ， 在 Text 项 中 添加 文本 SBM， 如 图 4-100 所 示 。 








4 CoDeSys — fxÉvisualization.pro* 一 [TestPicture] 
lm File Edit Project Insert Extras Ünline Window M Help 


C3 V isualizati 


Content: 


. Horizontal 
Colorvariables C Left (* Center C Right 
Motion absolute 三 = u 


Motion relative Vertical 
V'ariabl 
a es (^. Top (* Center f Bottom 
i " Font... Default font | 
Programmability -一 一 


POUs 


| [x: | Rasen [a [Element: #0 [Ellipse [ONLINE ü 





图 4-100 ”添加 Text 文本 名 称 为 SBM 


第 三 步 ， 在 “Color” 项 中 选择 颜色 ， 其 中 “Color” 定 义 为 灰色 用， 如 图 4-101 所 示 。 
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4 CoDeSys - fliÉBvisualization.pro* - [TestPicture] 
File Edit Project Insert Extras (Ünline Window Help 


kll Regular Element Configuration (#0 ARE, 


基本 颜色 (B): 

EI EN Emi E f | 
Test variables mI E M 
Line width E ES OD ONE NND US ND 
Colorvariables [ No color inside 
Motion absolute 


Motion relative E EEEn H 
us Alarm color x 


Test for tooltip Bise V BRER C): 

Security Inside | 

Pragrammability d EHE Engum 
E NH EN NND ND GN ND 3 


ME BE ERE)» | 
TE 


POUs| ™ Data types fied] Visualizatio... 2 Hesources 国画 | ü idi iiid | a 


| x: b8,Y: 53 [Element: #0 [Elipse [ONLINE 0 


K| 4-101 没有 SBM 信和 号 时 颜色 为 灰色 





Text variables r 
Line width Inside 


Colorvariables [ No color inside 
Mation absolute 


Motion relative 
Variables Alarm color 


Input d 
Text for tooltip EISE S BER, (C) : 


boda BENI NESZNNI- 
Programmability EN NEN EN ENS NS NE E UN 


规定 自 定 况 颜色 D) >> 
TE 





K| 4-102 Æ SBM 信和 号 时 颜色 为 绿色 
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BAF, TE "Variables" MHP, Ww "Change color”， 将 鼠标 定位 于 后 面 的 空白 处 ， 按 
“F2”， 出 现 帮助 对 话 框 ， 如 图 4-103 所 示 。 


A CoDeS5Sys 一 创建 wisualization.pro* 一 [TestPicture] 


ERRE ELeaent Configuration (#0) 





Watch Expressions 
H- Global Variables 
; s Cancel 
由 - 国 MAIN PRG , Came | 
由 -六 C:^Program FlleEsw35 SoftwaresCoDeSws V2. 3*T argets* 


=- C:Program Files*3S Software*sCoD eS ys V2. 3Library st 
=- C:\Program Files3S SoftwaresCoD eS ys V2. 3XT argets*s 


| [x: Bg 42 [Element: #0 [Ellipse [ONLINE ü 


图 4-103 *F2" JH Input assistant 窗口 


第 六 步 ， 在 “Global Variables" 中 找到 “. gstl. stAxisIn. wSysInf”， 点 击 确认 ， 出 现 如 图 


4-104 所 示 窗 口 。 


4 CoDeSys — 创建 isualization.pro* — [TestPicture] 
Regular Element Configuration S 


Colorvariables 
Motion absolute 
Mation relative 


Programmability 


Variables 


Invisible: | 
Cancel | 
Input | | 
disable: 
Change color: [est .StÁxisIn.wSvslnf 
Textdisplay: | 


Tooltip- | 
display: 


Visualizatio... m Resources 





| (x: 69,Y: 42 [Element #0 [Ellipse [DNLINE ü 


K| 4-104 “F2” 调 用 轴 结 构 
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第 七 步 ， 在 “. gstl. stAxisIn. wSysInf” 后 面 添加 “.0”， 完 成 SBM 状态 信号 的 可 视 化 界 
面 配置 ， 出 现 如 图 4-105 所 示 窗 口 。 


4 CoDeSys 一 filiBvisualization.pro* — [TestPicture] 


Reeular Element Configuration {#0} 


Category: 
Variables 


1 | T Ext variables Invisible: z 
Line width | ance | 
Colors Wet : 2 
Colorvariables Isabie. 

Mati bsolut : 
ME sind Change color: | est .stÀxisl nwSyslnfi ) 
Input Tentdisplay: [ 


Test for tooltip 


Security un. | 


Programmability 


POUs| ™ Data types faga] visualizatio... 


| K: 69, Y: 42 [Element: #0 [Elipse [ONLINE ü 


图 4-105 配置 完成 状态 信号 SBM 
* Control bits (控制 位 ) 的 创建 
xx B LASKZ/Jg& "estl" HJ RF (Controller enable) 为 例 进 行 创建 。 
第 一 步 ， 点 击 右 上 方 的 “Button”， 添 加 按钮 对 话 框 ， 如 图 4-106 所 示 。 








4; CoDeSys 一 filiÉvisualization.pro* — [TestPicture] 
cm File Edit Project Insert Extras Ūnline Window Help 


agau ademas 


3l visualizations 
TestPicture 


POUs| "5 Dat... 
| Dc 381.Y: 1 [Element [Button [ONLINE [OW 
图 4-106 NIN "Button" 按钮 
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第 二 步 ， 双 击 该 “Button” 按钮 ， 在 “Text” 项 中 添加 文本 “RF” (控制 硕 使 能 ) A 


图 4-107 所 示 。 


4 CoDeSys - 创建 visualizatiom pro+ — [TestPicture] 


Insert Extras Ünline Window Help 


100 $& x 


Regular Element Configuration (#1) 


Test variables 
Variables 

Input 

Text for tooltip 
Security 
Programmability 


POUs Ga] visu... 


Content: | RF En 
Horizontal 
| C Left (* Center C Right 


Vertical 
C Top (* Center (© Bottom 
Font... | Default font | 


Cancel | 


Eee) 


| [x: 89, Y. 104 [Element #1 [Button [ONLINE [Ov 


图 4-107 





添加 “Text” 文 本 名 称 为 “RF” 


第 三 步 ， 在 “Input” 项 中 ， 选 择 “Tosgle variable”， 添 加 “gstl. stAxisOut. wSyslInf. 8 " 





ZR 
pra 


E, WKI 4-108 所 示 。 


4 CoDeSys — #lÆvisualization. pros 一 [IestPicture] 


图 rile Edit Froject Insert Extras DOnline Window Help 


Text variables 
Variables 


Test for tooltip 
Security 
Programmability 





gstl.stÁxisÜut.wSysInf. 8 


Input 
OK 
[v Toggle variable E 
[E Cancel | 


[ Tap variable 


[  TapFALSE 


[ Zoom to vis.: 


[ Textinput of variable 'Textdisplay' 


Text 了 | Min | 
F Hidden Max: | 
Dialog title: | 


[ Execute program: 


图 4-108 添加 “Toggle variable" 
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e Numeric display window (数字 显示 窗口) 

这 里 以 驱动 希 “gstl” 的 实际 速度 为 例 进 行 创 建 。 
第 一 步 ， 点 击 右上 方 的 “Button”， 添 加 了 图 | 对 话 框 ， 双 击 该 对 话 框 并 在 “Text” 项 中 添 
加 文本 “实际 速度 :%S”， 如 图 4-109 所 示 。 





4 CoDeSys — fili£visualization.pros 一 [TestPicture] 


Edit Project Insert 


Text variables 
Line width 
Colors 
Colorvariables 
Motion absolute 
Motion relative 
Variables 

Input 

Text for tooltip 
Security 
Programmability 


"B 2p, TE "Variables" MH , 


Extras 


Ünline Window Help 





Text 


Content: | 实际 速度 :%S mE] 


Horizontal 
f Left (* Center f Right | 


Vertical 
C Top (* Center f Bottom 
Font... | Default font | 





添加 速度 显示 
“Textdisplay” JS É YN JN 


图 4-109 


参数 ID32785 =33090) ， 如 图 4-110 所 示 。 


4 CoDeSys 一 创建 risual1izat 


Test variables 
Line width 
Colors 
Colorvariables 
Motion absolute 
Motion relative 


Input 
Text for tooltip 


Security 
Programrmability 


ion- pro* — [TITestPicture] 


warlables 


Invisible: 


Input P| 
disable: 

Change color: | 

[gst .stAxisln.iConfiq 


Textdisplay: 


Tooltip- 
display: 





图 4-110 添加 速度 变量 


“. gstl. stAxisIn. iConfig" Æ 





S 
里 
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e Numeric input window (数字 输入 答 口 ) 

这 里 以 驱动 大 “gst1” 的 实际 速度 为 例 进行 创建 。 

第 一 步 ， 点 击 右 上 方 的 “Button” ， 添 加 | 图 对话 框 ， 双 击 该 对 话 框 并 在 “Text” 项 中 添 
加 文本 “速度 设 定 :%S”， 如 图 4-111 所 示 。 





4 CoDeSys — 麟 建 risualizatiorm- ProO 训 — [IestPicture] 


ME| File Edit Froject Insert Extraz 


BLE 


Test variables 
Line width 
Colors 
Coloreariables 
Motion absolute 
Mation relative 
Variables 

Input 

Text for tooltip 
Security 
Programmability 





Online Window Help 


Test 


eme 
Content: WEBPUGE: "65 m 
x Cancel | 
Horizontal 
C Left (* Denter C Right 


V'ertical 
C Top (* Center C Bottom 
Font... | Default font | 


图 4-111 添加 文本 速度 设 定 





第 二 步 ， 在 “Variables” 项 中 ,“Textdisplay” 后 面 添 加 “PLC PRG. speed1” 变 量 ， 如 


图 4-112 所 示 。 


4 CoDeSys 一 flixÉEveisualization.pro* 一 [TestPicture] 


Colorveariables 
Motion absolute 
Motion relative 


Test for tooltip 
Security 
Programmability 





Window Help 


Variables 


Invisible: | 
Cancel | 


Input | | 
disable: 

Change color: | 

Textdisplay: [PLC PR 3.speedi| 

Tooltip- [eoe 
display: 


图 4-112 ”添加 文本 速度 变量 
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第 三 步 ， 在 “Input” 项 中 ， 选 择 “Text input of variable ' Text display”， 同 时 设 定 为 
Text, Min: 0, Max: 5000, ， 如 图 4-113 所 示 。 


4 CoDeSys 一 füj3xÉvisualization.pro* — [IestPicture] 
Tis Edit Project Insert Extras Ūnline Window M Help 


Input 
F Toggle variable 


[ Tap variable 


Colorvariables [ TapFALSE 
Motion absolute 

Motion relative Ed aom Ea wis.: 
Variables 2n 


Cancel | 


; [ Execute program: 
Text for tooltip 
Security [v Text input of variable 'T exstdisplay' 


Programmability 
| Test r | Min: [o 
[ Hidden Max: [5000 


Dialog title: | 





图 4-113 ” 设 定 数字 输入 上 下 限 


4.3.5 IE” 


Online 模式 下 ， 选 择 Resources 下 面 的 示 波 融 (Sampling Trace) JJBE. 38x AA E, 
可 以 在 线 纪录 各 个 轴 运 行 的 情况 ， 从 而 在 设备 发 生 故 障 时 ， 及 时 准确 地 查找 故障 原因 。 如 图 
4-114 所 示 ， Aid, WU Er "Trace Configuration" , 


a CoDeSys 一 接 训 .pro* 一 [Sampling ITrace] 
[到 File Edit Project Insert Extras Dnline Window Help 


[current configuration -| 


由 - -É library &mkBa 
Br lA library &mkDr Start Trace Trigger 
Read Trace 


Auto Read Trace var ü 


Stop Trace | | 
- 


Trace Configuration ... war 1 





: (e Sampling Trac " ct E: r m 
: t t t | | 
| d Target Setting GXT err race conti guration - 


Save trace values b 


| id Task configur "ERES ecu ILE D Var 2 


Cursor Mode | EE | 


i 22* Workspace w Multi Channel var 3 


w Show grid | BH 
T 
Y scaling 


1 zc: 


Stretch var 4 
Compress | -| 
var 5 


图 4-114 配置 “Trace Configuration" 





4428, 


出 现 “Trace Configuration " 


插入 需要 监视 的 





AF fg 
“. iMessagel62" 4l "PLC PRG. boQRF1” 


BI np, Hf OEC BI np. 


Trace Configuration 


4 CobDeSys 


这 里 我 们 定义 了 两 个 恋 量 
如 图 4-115 所 示 。 
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只 需 在 “JInput of trace variables" 处 
， 分 别 为 


SE 








Options 
Trace name: current configuration 
Trigger variable: 

Trigger Position [7]: 

Trigger Level: 

Trigger edge: 

Number of samples: 

Sample rate [ms]: 


(* Single C Continuous (€ Manual 


区 is the current trace configuration of the p 


Recording: 


Comment: 


.AMessagelb2 
PLC PRG.boGHF1 


Input of trace variables: 


Trace 


[current configuration -| 


Trigger 


var 


[PLC PRG.boaRF! -| 
var 1 
Var 2 
[.iMessaget62 -| 
war 3 
Var 4 
var 5 
ONLINE: Local | [SIM j 


Insert 


Delete 


Help Manager 








配置 完毕 后 ， 
_ PRG. boQRFI " , 
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a; CoDeSys 一 EiW.pros 一 
M rii Edit Froject Insert Extras Ūnline 


q Resources 
A-E Global variab 


由 - [3l library AmkBa 
Br "- library AmkDr 


"X watch- and R 
Workspace 


Isi: 





图 4-115 配置 “Trace Configuration" 
关闭 该 对 话 框 。 
1” 配 置 为 


' close" 


". iMessagel62", 


[Sampling Iracel 


Window Help 





的 监控 变量 (一 ) 


然后 将 右 侧 的 变 
如 图 4-116 所 示 。 





“Var 0” 配 置 为 “PLC 


量 


[current configuration -| 


Trigger 


var 


[PLC PRG.booRF1 -| 


var 1 


[imessage162 -| 


Var 2 
| ~] 
Var 3 
| -| 
Var 4 
| | 
Var 5 


[ 05 mi 


图 4-116 配置 “Trace Configuration" 


的 监控 变量 


(—) 
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点 击 右键 ， 点 击 “Start Trace" — (EX AIA IE 图 | 再 点 击 “Read Trace” (或 点 击 
h, m 4-117 R. 


a CoDeSïSys — 接 训 .prox* — [Sampling Trace] 
| File Edit Project Insert Extras DOrnline Window Help 


geu Hamas vela ell 


Trace 


[current configuration -| 





Trigger 


Read Trace 


Auto Read Trace P 


Stop Trace Var D 


Irace Configuration ... [PLC PRG.booRF1 了 | 


External trace configuration * Var 1 


Save trace values + | iMessage1 62 "| 


Cursor Made Var 2 


Multi Channel | 了 | 


Show grid Var 3 


Y scaling | "| 


Stretch Var 4 


Compress [ 4 
ww 


Var 5 














图 4-117 台 采 集 监 控 变 量 


等 待 数秒 后 ， 系 统 开始 目 动 调 取 监控 变量 的 波形 图 ， 如 图 4-118 所 示 。 如 果 选 择 “ Auto 
Read Trace"  MBREER. 实时 显示 变量 的 曲线 图 。 














4 CoDeSys 一 il. pro — [Sampling Trace] 
(Bj File Edit Project Insert Extras Online Window Help 


gau EO E a E E aaa 到 到 
edu ees [current configuration -| 


Trigger 


Var 


[PLc PRG.beoRF1 -| 


Var 1 


[iMessage162 -| 


Var 2 


一 入 watch- and R | -| 


dir ed Workspace Var 3 


Var 4 
var 5 


^A 100ms 200ms 300ms 400ms |. m 
| [Status: Trace finished [DNLINE: Local [SIM | 


图 4-118 ”监控 变量 波形 显示 
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E— EX AMK 伺服 的 软件 配置 及 编程 进行 了 详细 地 介绍 ， 本 章 将 在 此 基础 上 ， 重 点 讲 
fi AMK 伺服 的 应 用 和 案例， 包括 详细 的 便 件 结构 、 软 件 配置 及 程序 的 编写 调试 等 。 
应 用 案例 涉及 的 便 件 模块 见 表 5-1。 


表 5-1 应 用 案例 涉及 的 硬件 模块 


s 9| awx | amas | s 





H 











1 UK zJ Air Fb, UPR ER KE20 I 
2 伺服 驱动 需 KW2 2 
: : 
4 驱动 各 PLC F KW-PLC2 1 





5 UKzJIz& Profibus F KW-PB1 1 


6 ACCBus H Zi KW-ACC210 2 
7 ACCBus 终端 电阻 KW-ACCT 2 
8 伺服 电动 机 DS4-1-6-ROO (C580AD) 


9 CPU313C-2DP 6ES7-313-6CF03-0 ABO 1 








10 伺服 PLC CX1020-N000 1 


12 EtherCAT 总 线 模块 EK1110 1 
13 网 线 2 


5.1 "pps SE BEA A 








5.1.1 试验 日 的 
通过 可 视 化 Visualization 界面 完成 对 “local axis” 即 主轴 的 速度 模式 的 控制 。 
5.1.2 步 又 


1) 打开 CoDeSys， 新 建 “Project”; 
2) 选择 “Target setting”, MA PLC 版 本 及 类 型 ， 如 图 5-1 所 示 。 
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四 


Configuration: | Mone -Y | Cancel | 


AS-PL15 [IC4096D2048R64] V 03.01 "0804 ^ 
KU -/EWw'-PLC [C35D 32] 01.010215 r 
KL -/EWw'-PLC [C35D 32] 02.01 70231 
KU-/KWw^-PLC1 (C127D128R32] v02.01/0315 
KL -/EN"-PLC1 [C383D0128R 32] v02.0270445 : 
KLI-"Ew-PLC2 [E383D128R832] vüz.01 "62? [E 
KLI-/EWw"-PLC2 (C3830128A 32) W03.0170804 E 
KU-/KW-R03FP (C31D 32) v02.01 70315 至 
KL-/KWw-RO3P (C78D 32] v02.02/0442 











Target IET CE E: 












图 $-1 配置 PLC 版 本 及 类 型 
3) 创建 PLC. PRG 并 选择 编程 语言 ST， 如 图 5-2 所 示 。 


Hew POU 


Mame of the mew POLI: [PLE FAG 
Type of POLI Language of the POU Cancel | 


(* Program 


€^ Function Block 


€^ Function 
Return Type: 





K| 5-2 创建 PLC PRG 
4) Æ “Global Variables” 变 量 表 中 声明 “local axis” 绪 构 体 ， 如 图 5-3 所 示 。 


-- CoDe5Sys 一 【UntitledJ) 一 [Global Wariablesj] 
$ File Edit Project Insert Extras (Ünline Window Help 


gaa ine [ eps à [Ee [c [cad 
"UOO1|VAR GLOBAL 
dag Resources Aj [0002 gstLocal&xis: ST. AXIS := (ui&xisMo:zD,st&xisID:--(uilD 2:2 20005), 
EF rT Globo Variables -:|| [BOBSIEND VAR 
Global. *"ari E 

-9 Variable Cc 

由 E library AmkBase ~ 
< jenes] 





p NUN NN UE NN JUNINS JEV ES 


图 5-3 55H] "local axis” 结 构 体 


5) Æ PLC. PRG 中 ， 建 立 实时 更 新 “ACTUAL _ AXIS” 功 能 块 ， 实 时 更 新 “local axis" 
轴 结 构 体 信息 ， 如 图 5-4 所 示 。 
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EMIL e — (Untitled}* — [PLC_PRG (PREG-ST)] 
8 File Edit Froject Insert Extras Dnline Window Help 


DMAE LocalAxis At SSEEIDBEERFB:IACTUAL. AXIS*) 
"DODZIITDACTUAL. AXIS( 
3 boExec:=TRUE , 
Staxis:= gstLocalAxis, 
boDone=> 
boErr== ， 
iErrlD-» 3; 





图 $-4 fv. "ACTUAL AXIS” 功 能 块 
6) 添加 “AmkDriveAfp” 库 文件 ， 为 下 一 步调 用 SPEED 功能 块 做 准备 ， 如 图 5-5 所 示 。 


-CoDpeS7s 一 (Untitled}* 一 [Library Manager] 


Insert Extras Dnline Window Help 




















Standard.lib 4.10.05 11:14:46 


AmkBase.lib 30.7.08 20:23:32 


[Ed] AnkFile [Ed] AmkT abeHoLimit 
[Ed] AmkPme [Ed] CanEdi tor 


AmkSupport 
AmkSystem 


BISENENNP essere: 


[Ed] AmiDr i veCmd hmkTabc 


AUOD: [hnkDri veA£p HF (0) 
ŽW (I): [CoDeSys Library ik. lib] - | g DeSys V2.3iTargetsVAmbkLibVO ZAK 
iB | 


OO CA PNT AR HOE Hp Ch ONAN RSH O 
Library directory: | C:\Program Files*3S SoftwaresCoDeSys V2.3XTarge ™ | 


- 


[ONLINE [Dv [READ 





图 5-5 添加 “AmkDriveAfp” 库 文件 
7) 创建 AFP FCT 功能 块 ， 采 用 ST 语言 编程 ， 程 序 代 码 如 下 : 


CASEiState OF 
0: (* Commanding Speed control* ) 
IFboStart THEN 
fbSpeed. diSpeed: -»diSpeed* 10000; (* setpoint assignment n [1/10000]* ) 
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fbSpeed. boExec: - TRUE; 
IFfbSpeed.boDone THEN (* Acknowledge of the drive* ) 
iState: -10; 
END IF 
END IF 
IF boStop THEN 
fbSpeed. diSpeed: -0; (* assignment setpoint n -0* ) 


fbSpeed. boExec: - TRUE; 
IF fbSpeed. boDone THEN (* Acknowledgement of the drive* ) 
iState: -10; 
END IF 
END IF 
10: (* reset commanding* ) 
fbSpeed. boExec: - FALSE; 
IF NOTfbSpeed. boDone THEN 
iState: —-0; (* drive ready for new command* ) 
END IF 
END CASE 
fbSpeed (* Instance call* ) 
(( boOEXeC: = ， 
diSpeed:^ ,*) 
stAxis: —-StAxis , 
(* boDone= > , 
boErr= > , 
ibPPlDe > 


AFP FCT 功能 块 编程 窗口 ， 如 图 5-6 所 示 。 


4; CoDeSys 一 AFP FCT(SPEED).pro — [AFP FCT (FB-SI)] 
Sy File Edit Project Insert Extras Ünline Window Help 


通 国 图 xe e[eepE e| aeló| X [ES [Cn [c] 


boStart: BOOL; 
boStop: BOOL; 
diSpeed: DINT; 


IF baStart THEM 
fbSpeed.di&Speed:-diSpeed*10000; setpoint assignment n [171 0000]*) 


fbSpeed.boExec:z TRUE; 
IF fbSpeed.boDone THEM (*Acknawledge ofthe drive”) 
iState:=1 0; 
END_IF 
END_IF 
IF boStop THEN 
fbSpeed.diSpeed:=0; (*assianment setpoint nz0*) 


fbSpeed.boExec:z TRUE; 
IF fBSpeed.baDone THEN (*Acknowledgement of the drive”) 


| [Lin.: 10, Col.: 18 ONLINE [0V [READ 


R| 5-6 AFP FCT 功能 块 编程 窗口 
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8) AFP FCT 功能 块 在 PLC PRG 中 的 调用 ， 如 图 5-7 所 示 。 


4; CoDeSys 一 AEP FCT(SPEED).pro* — [PLC PRG (PRG—ST)] 
Qh File Edit Project Insert Extras Ūnline Window Help 


二 


NFROGSRAM PLC. PRG 
E POUS 


ee [E] AFP FCT au Doa —fbACTUAL, AXIS: ACTUAL, AXIS; 
上 PLC FRG (PRS: fbAFP_FCT: AFP. FCT; 
HBODS|END. VAR 
Es] 

eE Local&xisscHT SSA3RIhBEERFB.ACTUAL. AXIE*) 
FOBÜ2|fbACTUAL, AXIS 

baExec:zTRUE ， 

Staxis:= gstLocalAxis, 

boDone-?, 

boErr== , 

iErrlDi-7 5: 


Size of used data: 581 of 4096 bytes (15.8796) 
| 


el ERES EEG 


图 5-7 AFP FCT 功能 块 的 调用 
9) Æ “Visualization” 界面 中 对 “local axis” 轴 进行 状态 显示 及 控制 ， 如 图 5-8 所 示 。 





4 CoDeSys — AFP FCT(SPEED).pros — [DZR] [- a) 
E File Edit Project Insert Extras Ünline Window Help 


m Visualizations 


AFP-SPEED 


boStart | bostop | 
速度 设 定 :1000 
速度 显示 :986 





图 5-8 “Visualization” 控制 界面 


AMK 伺服 控制 系统 原理 及 应 用 


状态 位 SBM : gstLocalAxis. stAxisIn. wSysInf 0 
QUE: gstLocalAxis. stAxisIn. wSyslInf. 1 
QRF: gstLocalAxis. stAxisIn. wSyslInf. 8 
控制 位 FL: gstLocalAxis. stAxisOut. wSysInf. 0 
RF: gstLocalAxis. stAxisOut. wSysInf. 8 
boStart ( button): PLC PRG. fbAfpFet. boStart 
boStop (button): PLC PRG. fbAfpFct. boStop 
显示 窗口 速度 显示 : gstLocalAxis. stAxisIn. iConfig 
数字 输入 窗口 速度 设 定 : PLC  PRG.fbAfpFet. diSpeed 
10) AipexPro 软件 配置 参数 设置 
KW2 (slot2; PLC2 ) : 
ID32785 Message 16 =33090 actual speed | rpm | 
ID32795 source UE 25 PLC 
ID32796 source RF 25 PLC 
KE20. 
ID32795 source UE =8 ACC Bus 


5.2 同步 模式 试验 


5.2.1 试验 日 的 
通过 可 视 化 Visualization 界面 完成 对 master 主轴 及 slavel 从 轴 的 位 置 同 步 模 式 的 控制 。 
5.2.2 pK 


1) 打开 CoDeSys, XŒ "Project" , 
2) 选择 “Target setting" , l'UE PLC 版 本 及 类 型 ， 如 图 5-9 所 示 。 








Target CT o B TE: EJ 


Cancel | 









None 


AS-PL15 [C4036D 2048RB4] V/0:3.01 70804 
KU-/Kw-PLC [C960 32] W01.0170215 
KU-/"EWw-PLC [C36D 32] v02.01 70231 
KU-/"EWw-PLCT1 (D127D128R32] vU2.01 70315 


Configuration: 





K| 5-9 配置 PLC 版 本 及 类 型 


3) 创建 PLC PRG 并 选择 编程 语言 ST， 如 图 5-10 所 示 。 
4) 创建 快速 任务 FPLC PRG 并 选择 编程 语言 ST， 如 图 5-11 所 示 。 


A 
136 
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Mame of the new POLI: 


Type of POLI Language of the POLI 


f* Program IL 
€^ Function Block LD 


€^ Function 
Return Type: SFC 


js ES ST 


ERE 





KI 5-10 创建 PLC PRG 


C 


Name of the new POLI: [FPLC PRG 
Type of POLI Language of the POLI Cancel | 


(* Program 
€^ Function Block 


€^ Function 





Retur T ype: 





K| 5-11 创建 FPLC PRG 


5) 创建 VIRTUAL MASTER 功能 块 ， 并 采用 FBD 编程 语言 ， 如 图 5-12 Brzn 


Name of the new POL: [VIRTUAL MASTER 
Type of POU Language of the POU Cancel | 


f Program 


(* Function Black 


€ Function 


Retur Type: 





图 5-12 ”创建 VIRTUAL MASTER 功能 块 





6) 创建 完毕 以 上 程序 块 并 对 VIRTUAL MASTER 功能 块 编程 ， 如 图 5-13 所 示 。 
7) VIRTUAL MASTER 功能 块 程序 代码 如 下 : 


十 、 
A 37) 
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4; CoDeSys 一 建 度 同 步 {2 轴 ) .pro# 一 [VIRTUAL NASTER (FB-FBD)] 
和 File Edit Project Insert Extras Dnline Window Help 


akal AE] EIEEE [too $ -| a [ e gr [e| |t] 5| 


0011  fbRatiolnc2: RATIO INC; 
‘a POUs [0012] ^ fbRatiolnc1a: RATIO. INC; 


UDACCJERK!1 
udDecJerk1 
udaàDecJerk 

100 
gst1-st&xis r 


uand data: 2076 af 041107 hitar OA TIDY 


E uu E E ED B A ABA: 





[| 5-13 对 VIRTUAL MASTER 功能 块 编程 


FUNCTION BLOCK VIRTUAL MASTER 
VAR 
fbVGEN A: VGEN AJ; 
setgstl: SET VALh. DI; 
setgst2: SET VAL DI; 
fbRatioIncl: RATIO INC; 
fbRatioInc2: RATIO INC; 
fbRatioIncla: RATIO INC; 
fbRBatiolnc2a: RATIO INC; 
fsyncl: SYNC; 
Isvnc2t SYNC} 


udQDecel AJ: UDINT : = 800000; 
UDACCJERK1 : UDINT := 8000000; 
udDecJerkl: UDINT : = 8000000; 
udQDecJerk: UDINT : = 8000000; 


iMultiplier2: INT: = 1500; 
mul value: INT: - 24000; 
END VAR 
以 下 功能 块 程序 说 明 : 网 络 0001 2 HA bss E Ac: us; 网 络 0002 ~ 0005 为 主轴 电动 机 同 
步 控 制程 序 ， 网络 0006 ~ 0009 为 从 轴 电 动机 同步 控制 程序 。 


十 、 
(188 


网 络 0001 : 
INTTO DINT 









is7amk. val[3] 


is7amk. val 


mul value is7amk val 


[ 
[ 
is7amk, val[ 
[ 


is7amk val 







udQDecel AJ 
UDACCJERK1 
udDecJerkl 


网 络 0002 : 


fbVGEN . A.diOutVal DINT TO INT 









fbVGEN |. A.boEnabAck 





10000 


mul value 





|] 250003 : 


fbRatiolne 1.diOutVal 







DINT TO INT 






fbVGEN . A.boEnabAck 


10240 





10000 
网 络 0004: fsyne 1 
化 VCEN . A.boEnabAck boExce PEN 
4 byMode 
SYNC BY ID enSyncMode 
SYNC ANY enSyncModeAI 
SYNC C AM OFF enSyncModeCam 
0 diPosition 
gst 1 m 
网 络 0005: setgst 1 
SET. VAL DI 
fbVGEN. A.boEnabAck 
VAL INC 
fbRatioInc1a.diOutVal dilnVal 


3 uiChannel 


stAxis P 


gst 1 


网 络 0006 : 
fbRatioInc 1.diOutVal 







DINT TO INT 









fbVGEN . A.boEnabAck 






10240 
10000 


boEnable 
ilnVal 
iMultiplier 


uiDivider 


boEnable 
ilnVal 
iMultipher 


uiDivider 








boEnable 
ilnVal 
iMultiplier 


uiDivider 
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fbVGEN A 


VGEN. AJ 
boEnabAck 










udAccJerk 
udDecJerk 


udQDecJerk 
siOverride 
stAxis P 


fbRatioInc 1 


RATIO INC 
boEnabAck 


boErr 
















1iErrID 
diOutVal 






fbRatiolnc la 






RATIO INC 
boEnabAck 


boErr 















1iErrID 
diOutVal 






boDone 
boErr 
iErrID 


boEnabAck 
boErr 
iErrID 


fbRatioInc 2 


RATIO INC 
boEnabAck 


boErr 


1iErrID 
diOutVal 
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网 络 0007 : 


fbRatioInc 2a 







fbRatioInc 2.diOutVal DINT TO INT RATIO . INC 


boEnable boEnabAck 
ilnVal boErr 
iMultipher iErrID 
diOutVal 












fbVGEN . A.boEnabAck 













iMultiplier 2 
3000 


uiDivider 


网 络 0008: fsyne 2 
SYNC 


fbVGEN  A.boEnabAck boExce 
4 byMode 
SYNC. BY ID enSyncMode 
SYNC ANY enSyncModeAI 


SYNC CAM OFF enSyncModeCam 
0 diPosition 





gst2 stAxis > 
网 络 0009: setest 1 
SET. VAL DI 
fbVGEN . A.boEnabAck boEnable boEnabAck 
VAL INC enMode boErr 
fbRatioIne 2a.diOutVal dilnVal iErrID 


1 uiChannel 
gst 2 stAxis P 





8) 在 快速 任务 FPLC PRG 中 调用 VIRTUAL MASTER 功能 块 ， 如 图 5-14 所 示 。 


4 CoDeSys — 速度 同步 {2 轴 )- pros — [FPLC PRG (PRG-ST)] 加 回回 
Wh File Edit Froject Insert Extras Ūnline Window Help 


gae Harasa eA] 


- O7001JlPROGRAM FFPLC PRG 
e Pous 


E1- 3 MAIN PRG 


[B] PLC. PRG (PRG) 
Hf] VIRTUAL MASTER (FB) 


fbVirtualMMaster(; 


Em] 


POLI indices:254 (4996) 

Size af used data: 2025 af 8182 bytes (24.7299) 
Size af used retain data: 0 af 32758 bytes (0.00596) 
0 Errorisi, ü wVvarningics). 

T- [ene 


ER uU UU E MU MEE LI e aee cep mE pu rat 


图 5-14 TE FPLC PRG 中 调用 VIRTUAL _ MASTER 功能 块 


9) TE PLC. PRG 中 注册 快速 任务 FPLC” PRG， 更 新 主轴 gstl 结构 体 ， 以 及 设置 虚 轴 





十 、 
440) 
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VGEN AJ 的 加 减速 时 间 ， 如 图 5-15 所 示 。 


4 CoDeSys 一 建 度 同步 (2 轴 )}.pro* — [PLC PRG (PRG-ST)] 
$ File Edit Project Insert Extras Drine Window Help 


em] ine [eepelas [dm] 3 [sS [E [C 


z 'üB01|PROGRAM PLC. PRG 
E Pous 


E-E MAIN PRG foACTUAL, AXIS: ACTUAL. AXIS; 
i | asd RFG FTARK: 
Em 


fbRegF Task 


( 
0004 NFASTTASKIECNR-ZINDEXOF(FPLC PRG)CITHE—-T lx SIRBESEESS » fSIRBEHID25E 9 7) 


3 
DOO baFlag:z TRUE; 


0008 
人 ACTUAL_ ANIS( 
boExec:=TRUE ， 
Staxis:=gst1 ， 


Ji 


udACCE:-1024000/NT TO UDINT(acctime), INERTE”) 
udDecel-1024000/INT TO UDINT(dectime), CREER IBI) 


Initialisation cade far POLI VIRTUAL MASTER 
Imnlementatinn nf task 'a' 
$ Jil 


| [Lin:32,Col:70 [ONLINE [Dv [READ 





图 5-15 在 PLC_ PRG 中 注册 快速 任务 FPLC PRG 等 操作 


10) 在 PLC PRG 中 对 主轴 电动 机 及 从 轴 电 动机 的 控制 字 和 状态 字 进 行 编程 ， 控 制 字 包 
括 : 错误 清除 CE， 使 能 RF; 状态 字 包 括 : 系统 准备 就 绪 SBM， 使 能 反 饶 QRF， 速 度 反 人 馈 
值 ， 如 图 5-16 所 示 。 


4 CoDeSys 一 建 度 同 步 {2 轴 ).-pro+ — [PLC PRG (PRG-SI)] 
和 File Edit Project Insert Extras Ünline Window Help 


aem] rese ae(o| 3 [Son | E 


'ÜBD1|PF:OGRAM PLC. PRG 
E POUs 


E- E MAIN PRG 


~E Fruc_PRd| Ioas EENS 
ad [0020 gst1.stAxisOutwSvsInf.0:zis?amk  val[2].1 OR boCETest;* CE*) 
gstl.st&xisOut.wSysInf.8:zis"amk val[1].ü0 OR boaRFTestl;cRF*) 


(C2 BREL") 
hocleanErrar2:-gst2.st&xisOutwSysInf.ü0--is7amk val[2].1 OR boCETest;/cclean error™ 
boRF2:-dst2.st&xisOutwSvyslInf.8:zis?7amk, val[1].1 OR boaRFTestz;ccontroller enable* 


(tsbm amk-»s7 *) JEsi SBMIS S^ 
iamks7?. val[1].0:-gst1 .st&xisIn.wSwvyslInf.0; 
iamks7, val[1].1:2baSBM2; 


ARF amk-»257*) CEREA S" 
iamks?. val[2].0:-boGRF1:-gst1 .st&xisIn.wSvslInf.8; CE FEET [BRE pe 
iamks7, val[2].1:2 bo QRF 2; (08 ^ $8 FEET (BRE BER) 


(speed amk-7s77) 
iamks7, val[3]:2gst1 .st&xisIn.iConfig,(*zE FRELIERISE Rz ts , ELTSEUSIFH Ras UBI RT *) 
iamks7. val[4]--iMessage152;(*18 ^ 3R HE FF Ez E97) 


j am] 





Initialisation code for POLI ^VIRTUIAL MASTER' 
"| lii 


DENN E DIN a IHENT 
K| 5-16 Æ PLC PRG 中 对 轴 的 控制 字 和 状态 字 进 行 编程 
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11) 在 “Global Variables” 全 局 变量 表 中 定义 电动 机 轴 结 构 体 ， 如 图 5-17 所 示 同 时 定 
X js7amk val, iamks7 val、CycTrigger、udACCE、udDecel 变量 。 


4 CoDeSys 一 建 度 同 步 12 轴 )-prozt 一 [Global Yariables] PEE 
S File Edit Project Insert Extras (Ünline Window Help 


gau iae] S [Es [n [E [E] 
ToN VAR GLOBAL 


JE Resources 
E a Global Variables 
Global, sariables 
B - library AmkBase lib 30 gsti: ST. AXIS := tui&xisNa:-D,stAxisID:-cuilD2:2 2000»; 
中 -A library amkDriveafp lit gst2: ST. AXIS := (ui&xisMno:-1,st&xislID:zquilD2:-2000), 
i EA ep stExtAssign:-quiAxisln:-1B5,ui&«sOut- 15, 
uiChannelOutz0[ 1], 2(0),usNetNo:-4(0),byRes:-B(0)); 


(*s?--amk^) 
i iszamk val ARRAY [1..16] OF INT; 
村 = Trace camk--s7*) 
t KR Target Settings iamks? vaL ARRAY [1..16] OF INT; 
~ [5 Task configuration CycTrigger.BOOL:-FALSE; 
: udACCE: UDINT] 
udDecel: UDINT; 


e of used retain data; 0 of 32758 bytes (0.00%) 


DNE 


mee] 





FNLINE [OV AESD: 











图 5-17 “Global Variables” 全 局 变量 表 中 定义 轴 结 构 体 及 相关 变量 (一 ) 


12) Æ “PLC Configuration” 中 配置 从 轴 电 动机 的 控制 学 和 状态 字 ， 如 图 5-18 所 示 。 需 
要 注意 的 是 ， 这 里 的 % IW4、%IW5 及 % QW4 需要 与 AipexPro 软件 中 的 Messages 定义 相 一 
致 ， 如 图 5-19 所 示 。 具 体操 作 参 考 第 4 革 相 关 部 分 。 





4 CoDeSys 一 建 度 同 水 (2 轴 } .pro* 一 [PLC Configuration] 
M File Edit Project Insert Extras Ünline Window Help 


a Resources i , 
B. a Sloba veriis AMI-IKompaktwechselrichter(kVW [SL OT] 


| Q soba_varnabes El - SystemBoard- RO3[SLOT] 
由 -图 | library AmkBase lib 30 ee S ibo3Bitü AT 96/X3.0: BOOL; (* Input 3.0 *) [CHANNEL 多 
B -E library AmkDriveAfp lik : v ibo3Biti AT 96[X3.1: BOOL; (* Input 3.1 * [CHANNEL iD] 
F7 (RÀ Alarm configuration Hi ibo3Bit2 AT 9613.2: BOOL; (* Input 3.2 *) [CHANNEL tN] 
flf) itrary Manager L9 gbo3Bit AT 96X3.0: BOOL; (* Output 3.0 *) [CHANNEL ()] 
qbo3Bit1 AT 96X33.1: BOOL; (* Output 3.1 *) [CHANNEL (Q)] 
PLC Configuration : qbo3Bit2 AT 963X3.2: BOOL; (* Output 3.2 *) [CHANNEL ()] 
- 园 sanpmg Trace ; gi&nalog1 AT 95QWi32: INT; (* Analog Out (8bib *) [CHANNEL (Qj] 
P" Min Target Settings i : 
: = A Task configuration : 
E c, vvatch- and Recipe Ma gi&nalag3 AT 95 GVyD: INT; (* Analog Out3 (Bbit) *? [CHANNEL (G)] 
LN yapaa : "n Ic ACC(OSIBB.. 53,96 QB8..63)[BL OT] 
PO ER Input WORD[VAR] 
| A wpDeviceState2 AT 9elW4: WORD; E VordInput *3 [CHANN 
El Input WORDIVAR] 
| ^ iMessage152 AT 96lW5: WORD; (* Wordlnput *) [CHANNE 
É- OutputWORD([VAR] 
Yu wDeviceControl2 AT 96QW4: WORD; (* WordOutput *) [C 
* Empty[BLOT] 
x Empty[SLOT] 





ES 


[&| 5-18 " PLC Configuration" rp Bie er A gt Fa LES] P I ERES (2) 


AL. 
442 


第 5 章 | 应 用 案例 


RECEIVE 


HR DEVICE TRANSMIT VARIABLE RANSFER 1 - Drive 33 - KE = 
lwAfpReadBlock lwInlB 
EW 2 


wStatusBitsIdi44 - SYNC wInd 







iMessaeelb 
wDeviceControl 

lwüutlB EVENT lwAfpüriteBlock - 
dwSyncÜut11 STHC diAÀddSetpoint32 Z 


图 5-19 AipexPro 软件 中 的 Messages 配置 表 
另外 ,%IW4 下 面 的 % IX4. 0 定义 为 boSBM2,% IX4. 1 定义 为 boQUE2 ,% IX4. 2 定义 为 
boQRF2;% QW4 下 面 的 % QX4. 0 定义 为 boCleanErro:2,96 IX4. 8 定义 为 boRF2， 如 图 5-20 
所 示 。 


Er" InputWvORD[VAR] 
EIN " jwDeviceState2 AT %14: WORD; C'WordInput?) [CHANNEL (D "M 
Eon "| BaSBMZ|AT 9e[x4.0: BOOL; (* Bit 0 *5 







boGllE2ZIAT 96[4.1: BO OL; (* Bit 1 5 


H| boGRF2|AT %IX4.2: BOOL; (* Bit 2 *) 

S AT 96[x4.3: BOOL; (* Bit 3 *) 

^S AT 9614.4: BOOL; (* Bit 4 *) 

P AT 96/«4.5: BOOL; (* Bit 5 *) 

S AT 96/X4.6: BOOL; (* Bit B *) 

S AT 96/«4.7: BOOL; (* Bit 7 *) 

S AT 96/«4.8: BOOL; (* Bit 8 *) 

S AT 96/«4.8: BOOL; (* Bit 8 *) 

S AT 96/«4.10: BOOL; (* Bit 10 *) 

PS AT 9614.11: BOOL; (* Bit 11 *) 

S AT 96/«4.12: BOOL; (* Bit 12 *) 

^S AT 96/«4.13: BOOL; (* Bit 13 *) 

S AT 9614.14: BOOL; (* Bit 14 *) 
LU. AT 95[x4.15: BOOL; (* Bit 15 *) 
EL--" Input WORD[VAR] 
| us "^. iMessagelB52 AT Wy: WORD; (* vyardlnput *) [CHANNEL ih] 
È- OutputWORD[vAR] 

È- wpDeviceCaontral2 AT 96 Q4: WORD; (C vvyardOutput *? [CHANNEL roa) 
^ | baCleanError2]AT 96QX4.0: BOOL; (* Bit D *) 
^ AT 960X4.1: BOOL; (* Bit 1 *) 
^ AT 960X4.2: BOOL; (* Bit 2 *) 
| — 7" AT 960X4.3: BOOL; (* Bit 3 *) 
wn AT 96QX4.4: BOOL; (* Bit 4 *) 
| — 7s AT 960X4.5: BOOL; (* Bit 5 *) 
^9 AT 96QX4.B: BOOL; (* Bit B *) 
^ AT 960X4.7: BOOL; (* Bit 7 *) 

e "n [boRF2]AT 9694.8: BOOL; (* Bit 8 *) 


图 5-20 “PLC Configuration" 中 的 全 局 变量 声明 
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13) 在 “Task Configuration" 


如 图 5-21 和 图 5-22 所 示 。 


(任务 配置 ) 中 配置 快速 任务 FPLC PRG 和 PLC PRG, 


4; CoDeSys — Ak hlt (2 轴 }.pro* 一 [Task configuration] 
—] File Edit Froject Insert Extras Unline Window Help 


El 23 library AmkBa 


Br 23 library AmkDri Voie E PLC PRG; 


: We Watch- and R 
p d Workspace 


图 5-21 


Name: 


Priority{0..31): 





Type 
C^ cyelic 


€^ freewheeling 
€^ triggered by event 


(* triggered by external event 





| Properties 








在 “Task Configuration" 配置 FPLC PRG 


4 CoDeSys 一 建 度 同步 (2 轴 }.pro* 一 [Task configuration] 
—] File Edit Project Insert Extras Dnline Window Help 


E- HA Task configuration 
A — s a | 
: ione: -H FPLC -PROO; Nara 


BI- Ë library AmkBa 


B E library AmkDri H [E] PLC_PRGO; 


ml... Alarm configu 





Taskattributesz | 


FPrioritu[D. . 31 ]: 


Type 
(* cuclic 


C^ freewheeling 
(C^ triggered by event 


€^ triggered by external event 


Properties ——————————————— M MÀ 
| Interval (e.g. tt200ms]: [Tit20ms 








eoe OEE O E 


K| 5-22 在 “Task Configuration” 中 配置 PLC PRG 
14) 在 Visualization 界面 中 对 2 轴 进 行 状态 显示 及 控制 ， 如 图 5-23 所 示 。 


e Master 电动 机 (1 $h) 


SBMI: gstl. stAxisJn. woysJnf. O 
QRFI: gstl. stAxisln. wSysInf. 8 
1# 使 能 . PLC PRG. boRFTestl 
1# 实 | 际 速 上 度 . iamks7 val [3] 


Slave 电动 机 (2 $h) 
SBM2: boSBM2 


(a 


第 5 章 | 应 用 案例 


ET 
E File Edit Project Insert Extras Ünline Window Help 


aau rese [e 
master 电 机 (148) slave 电 机 (248) 


虚 轴 加 速 时 间 :3s 
GL AERA] 5s 


SBMx: 表示 伺服 ready 
ORFx 表示 债 能 成 功 虚 轴 start 虚 轴 速 度 设 定 :4000rpm 


2# 比 例 系数 :3000 


1500-6000: S443000 


SR 际 速 度 :4000rp 


* 
[DNLINE: Local [SIM [RUNNING [BP [FORCE [Dv [READ 





图 5-23 Visualization 控制 界面 
QRFE2: boQRFE2 
2# 使 能 . PLC PRG. boRFTest2 
2# 实 | 际 速 度 . iamks7 val [4], 
e 虚 轴 
虚 轴 使 能 . .js7amk val |2] .2 
虚 轴 start: .is7amk val [2] .7 
虚 轴 stop: .is7amk val [2] .8 
虚 轴 Qstop: .is7amk val [2] .5 
虚 轴 加 速 时 间 . PLC . PRG. acctime 
虚 轴 减速 时 间 . PLC . PRG. dectime 
虚 轴 速度 设 定 : .is7amk val [3] 
2# 上 比例 系数 : FPLC PRG. fbVirtualMaster. iMultiplier2 。 
15) AipexPro 配置 软件 参数 设置 。 
e KW2 (slo2. PLC2) 主轴 : ACC 总 线 地 址 为 ] 
ID] NC cycle time =2 
ID2 SERCOS cycle =2 
ID32958cmd. val. 1 cycle =2 
ID32795 source UE 2-5 PLC 
ID32796 source RF =5 PLC 
ID32799 Conf. peripherie = 00F10000 
ID32804 AMK op. mode 4 200460804 
ID34023 =1 ACC 总 线 地 址 


十 、 
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ID34024 =1000.00 ^ ACC 总 线 波 特 率 [ kbaud/s] 


ID34025 = 0002 ACC 总 线 模式 
ID34026 = F008 ACC 总 线 模式 属性 
ID34027 =2 ACC 总 线 故 障 属 性 ， 总 线 故 障 时 的 反应 。 


e KW2 (slot2: PLC2) 从 轴 : ACC 总 线 地 址 为 2 
ID1 NC cycle time =2 

ID2 SERCOS cycle =2 

ID32958 cmd. val. 1 cycle 22 

ID32785 Message 16 233090 actual speed | rpm | 
ID32795 source UE =5 PLC 

ID32796 source RF =5 PLC 

ID32804 AMK op. mode 4 200460804 


ID34023 -2 ACC 总 线 地 址 

ID34024 =1000.00 ”ACC 总 线 波 特 率 [ kbaud/s] 

ID34025 = 0001 ACC 总 线 模式 

ID34026 = 0006 ACC 总 线 模式 属性 

ID34027 = 2 ACC 总 线 故 障 属 性 ， 总 线 故 障 时 的 反应 。 
e KE20 


ID32795 source UE - 8 ACC Bus 
16) AipexPro 配置 软件 Messages 通信 表 设 置 ， 如 图 5-24 所 示 。 








TRANSMIT RECEIVE 

HR DEVICE TRANSMIT VARIABLE TRANSFER 1 - Drive 2- Ei 2 SE E33 

l4 — ER lwAfpReadBlock |™ EVENT lwInlB8 * v 
"ied Erano à a wStatusBitsIdld4 |™ SYNC wInid m z 
3 |2 =- Ki 2 iMessagelB x SYNC wIn5 m m 
4 |1- Drive wÜut4 EVENT wDeviceControl m 

5 |1- Drive lwQ0ut18 EVENT lwAfplüriteBlock z 

& |1- Drive dwSynclut11 SINC diAddSetpoint32 T 


图 5-24 AipexPro 配置 软件 Messages 通信 表 设 置 


5.3 87-300 PLC 与 AMK 何 服 的 Profibus-DP 通信 


5.3.1 试验 目的 


1) 完成 315-2DP 与 AMK 伺服 的 同步 syne 方式 的 Profibus-DP 通信 。 
2) 完成 315-2DP 与 AMK 伺服 的 普通 L/O 方式 的 Profibus-DP 通信 。 


5.3.2 步 又 
1) 打开 CoDeSys， 新 建 “Project”。 
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2) 选择 “Target Setting”， 配 置 PLC 版 本 及 类 型 ， 如 图 5-25 所 示 。 


Target S5ettings [x] 


[None -| Cancel | 


AS5-PL15 (C409602048R64) W03.01 70804 
KU-/KW-PLC (C96032) Y01.017/0215 
KLU-/Kw^-PLC (C960 32] Y02.017/0231 
KU-/KWw-PLC1 (C127D128R32) v02.01/0315 












Configuration: 


> 





一 一 | e 






KU-/Kw-ROS3P [C31D32) w02.01 0315 
KL-"KWw-ROS3P [(C?798D 32] v02.02/0442 


图 $-25 配置 PLC 版 本 及 类 型 
3) 创建 PLC PRG 并 选择 编程 语言 ST， 如 图 5-26 所 示 。 


E3 
D — 


Name of the neve POLI: 





Type of POLI 
(* Program 
€^ Function Block 
€^ Function 
Retur Type: 


parc s nj 





Language of the POU 
IL 
LD 
FED 
SFC 
SI 


CFC 


Cancel | 





图 5-26 ”创建 PLC PRG 
4) 创建 快速 任务 FPLC PRG 并 选择 编程 语言 ST， 如 图 5-27 所 示 。 


Name of the new POU: 
Type of POU 
(* Program 
€' Function Block 
€ Function 
Bieturn Type: 


pu wj 


[FPLC PR G 





Language of the POU Cancel | 
IL 

LD 

FBD 

SFC 

SI 

LFC 


K| 5-27 ”创建 FPLC PRG 
5) 创建 Profibus-DP 功能 块 ， 并 采用 ST 编程 语言 ， 如 图 5-28 所 示 。 


Mame of the new POLI: 


Type of POU 
€' Program 


€ Function 


Return Type: 





EJ 


[Profibus DP 


Language of the POU 
f IL 
€ LD 
€ FBD 
€ SFC 
(v ST 
€ CFC 


Cancel | 


图 5-8 ”创建 Profibus-DP 功能 块 


十 、 
A AT. 


AMK 伺服 控制 系统 原理 及 应 用 





6) 创建 完毕 以 上 程序 块 并 在 Profibus-DP 功能 块 编程 ， 如 图 5-29 所 示 。 


4 CoDeSys - Profibus DP 通 信 -pror - [ProfibusDP (FB-ST)] 回回 固 
和 File Edit Project Insert Extras Ünline Window Help 


aau gorka | [Enc E] 


LOOO4|FUNCTION, BLOCK ProfibusDP 


EJ POLS 

ES MAIN PRG fbGetvalü: GET. VAL, [; 
--[S] FPLC. PRG (PRG) fbGetVal1: GET. VAL, I; 

PLC. PRG (PRO) Paim] 

ProfibusDP (FB) 


fbGetvalü(boEnable:z TRUE, enMode:-VAL, ABS, uiChannel:-D, st&xis:-stAxis1 
fbGetval1 (boEnable:-fbGetvalü.boEnabAck, enMade:- VAL ABS, uiChannel:-1, st&xis:-stAxis* 
fbGetval2tboEnable:-fbGetval1.boEnabAck, enMode:z VAL ABS, uiChannel:-2, st&xis:-stAxis' 
fbGetval3(baEnable:-fhGetval2.boEnabAck, enMode:- VAL. ABS, uiChannel-3, st&xis:-stAxis' 
fbGetval4(baEnable:-fbGetval3.boEnabAck, enMode:- VAL. ABS, uiChannel:=0, st&xis:-stAxis: 
fbGetval5(boEnable:-fbGetval4.boEnabAck, enMade:- VAL ABS, uiChannel:=1, stAxis:-stAxis: 
fbGetvalB(boEnable:-fbGetVal5.boEnabAck, enMode:-z VAL ABS, uiChannel:-2, st&xis--stAxis: 
fbGetval? (boEnable:-fbGetValb.boEnabAck, enMode:-z VAL ABS, uiChannel:-3, st&xis--st&xis: 
fbGetval&a(boEnable:-fbGetval?.boEnabAck, enMade:- VAL ABS, uiChannel:=0, stAxis:-stAxis: 
fbGetval8(boEnable:-fbGetval8.boEnabAck, enMode:-z VAL ABS, uiChannel:z1, st&xis:-stAxis: 
fbGetval1O(boEnable:-fbGetval8.boEnabAck, enMode:-- VAL. ABS, uiChannel-2, st&xis:--stÁxi: 
fbGetval11(boEnable:--fbGetvaltü.boEnabAck, enMode:-- VAL ABS, uiChannel-3, st&xis--stAx 


i ean 2tboEnable:-foGetval11.boEnabAck. enMode:-VAL ABS. uiChannel:=0. st&xis;stAx V 
< $i 


Size of used retain data: 0 of 32758 bytes (0.0096) 
0 Errar(s), 0 wWarning(s). 


Sii 而 | 


| [Lin:18,Col:118 — [ONLINE [Dv [READ 





图 5-29 ”对 Profibus-DP 功能 块 编程 
7) Profibus-DP 功能 块 程 序 代 码 如 下 : 


FUNCTION BLOCKProfibusDP 

VAR 
fbGetVal0: GET VAL 
fbGetVall: GET VAL 
fbGetVal2: GET VAL 
fbGetVal3: GET VAL 
fbGetVal4: GET VAL 
fbGetVal5b: GET VAL _ 
fbGetVal6: GET VAL 
fbGetVal7: GET VAL 
fbGetVal8: GET VAL 
fbGetVal9: GET VAL 
fbGetVall0: GET VAL 
fbGetValll: GET VAL _ 


fbGetVall3: GET VAL 


I 
I 
ftbeetvall2t: GET. VAL. Is 
I 
fboetvali4t GET VAL I 

I 


fbGetVall5: GET VAL _ 
fbSetVal0: SET VAL I; 
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fbSetVall: SET VAL I 
fbSetVal2: SET VAL I 
fbSetVal3: SET VAL I 
fbSetVal4: SET VAL I 
fbSetVal5: SET VAL I; 
fbSetVal6: SET VAL I 
fbSetVal7: SET VAL I 
fbSetVal8: SET VAL I 
fbSetVal9: SET VAL I 


fbSetVall0: SET VAL I; 
fbSetValll: SET VAL I; 
fbSetVall2: SET VAL I; 
fbSetVall3: SET VAL I; 
fbSetVall4: SET VAL I; 
fbSetVall5: SET VAL I; 
END VAR 

程序 如 下 


(* s7->amk* ) 
fbGetValO0 (boEnable: - TRUE, 

enMode: -VAL ABS, uiChannel: -0, stAxis: —-stAxis1, iOutVal-^ »is7amk val[1] ); 

fbGetVall (boEnable: = fbGetValO.boEnabAck, enMode: -VAL ABS, 
uiChannel: -1, stAxis: —-stAxisl1, iOutVal-^ »is7amk val[2]); 

fbGetVal2 (boEnable: = fbGetVall.boEnabAck, enMode: -VAL ABS, 
uiChannel: -2, stAxis: —-stAxisl1, iOutVal = »is7amk val[3]); 

fbGetVal3 (boEnable: = fbGetVal2.boEnabAck, enMode: -VAL ABS, 
uiChannel: =3, stAxis: —-stAxisl1, iOutVal = »is7amk val[4]); 

fbGetVal4 (boEnable: = fbGetVal3.boEnabAck, enMode: -VAL ABS, 
uiChannel: 2-0, stAxis: —-stAxis2, iOutVal-^ »is7amk val[5]); 

fbGetValb (boEnable: -fbGetVal4.boEnabAck, enMode: -VAL ABS, 
uiChannel: 1, stAxis: —-stAxis2, iOutVal = »is7amk val[6]); 

fbGetValó (boEnable: = fbGetValb.boEnabAck, enMode: -VAL ABS, 
uiChannel: -2, stAÀxis: —-stAxis2, iOutVal-^ »is7amk val[7]); 

fbGetVal/ (boEnable: -fbGetValo.boEnabAck, enMode: -VAL ABS, 
uiChannel: =3, stAÀxis: —-stAxis2, iOutVal-^ »is7amk val[8]); 

fbGetVal8 (boEnable: -fbGetVal?7.boEnabAck, enMode: -VAL ABS, 
uiChannel: 2-0, stAxis: —-stAxis3, iOutVal = »is7amk val[9]); 

fbGetVal9 (boEnable: = fbGetVal8.boEnabAck, enMode: -VAL ABS, 
uiChannel: -1, stAxis: —-stAxis3, iOutVal-^ »is7amk val[10]); 

fbGetVallO0 (boEnable: = fbGetVal9. boEnabAck, enMode: -VAL ABS, 
uiChannel: -2, stAxis: —-stAxis3, iOutVal = »is7amk val[11]); 

fbGetValll (boEnable: -fbGetVallO.boEnabAck, enMode: -VAL ABS, 
uiChannel: =3, stAxis: —-stAxis3, iOutVal-^ »is7amk val[12]); 

fbGetVall2 (boEnable: —-fbGetValll.boEnabAck, enMode: -VAL ABS, 
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uiChannel: -0, stAxis: —-stAxis4, iOutVal-^ »is7amk val[13]); 


fbGetVall3 (boEnable: = fbGetVall2.boEnabAck, 


uiChannel: 1, stAxis: —-stAxis4, iOutVal-^ »is7amk val[14]); 


fbGetVall4 (boEnable: = fbGetVall3.boEnabAck, 


uiChannel: -2, stAxis: —-stAxis4, iOutVal-^ »is7amk val[15]); 


fbGetVall5 (boEnable: = fbGetVall4.boEnabACck, 


uiChannel: =3, stAÀxis: —-stAxis4, iOutVal-^ »is7amk val[16]); 


(* amk-»s7* ) 


fbSetValO0 (boEnable: -TRUE, 


enMode: -VAL ABS, 


enMode: -VAL ABS, 


enMode: -VAL ABS, 


enMode: VAL ABS, ilnVal: -iamks7 val[1], uiChannel: -0, stAxis: —-stAxis1); 


ilnVal: —-iamks7 val[2], uiChannel: -1, stAxis: 


ilnVal: —-iamks7 val[3], uiChannel: -2, stAxis: 


ilnVal: —-iamks7 val[4], uiChannel: -3, stAxis: 


ilnVal: -iamks7 val[5], uiChannel: -0, stAxis: 


ilnVal: —-iamks7 val[6], uiChannel: -1, stAxis: 


ilnVal: -iamks7 val[7], uiChannel: -2, stAxis: 


ilnVal: -iamks7 val[8], uiChannel: -3, stAxis: 


ilnVal: -iamks7 val[9], uiChannel: -0, stAxis: 


fbSetVall (boEnable: —-fbSetValO.boEnabAck, 


stAxisl); 


fbSetVal2 (boEnable: -fbSetVall.boEnabAck, 


StAxis1l); 


fbSetVal3 (boEnable: -fbSetVal2.boEnabAck, 


StAxisl); 
fbSetVal4 (boEnable: —-fbSetVal3.boEnabAck, 


StAx1Ss2); 


fbSetValb (boEnable: —-fbSetVal4.boEnabAck, 


StAx1Ss2); 


fbSetValó (boEnable: —-fbSetValb.boEnabAck, 


StAx1Ss2); 
fbSetVal7 (boEnable: —-fbSetValo.boEnabAck, 


StAx1Ss2); 
fbSetVal8 (boEnable: -fbSetVal7.boEnabAck, 


StAxi1s23); 


fbSetVal9 (boEnable: —-fbSetVal8.boEnabAck, 


ilnVal: -iamks7 val[10], uiChannel: -1, stAxis: -stAxis3); 


fbSetVallO0 (boEnable: - fbSetVal9.boEnabAck, 


ilnVal: -iamks7 val[11], uiChannel: -2, stAxis: -stAxis3); 


fbSetValll (boEnable: -fbSetVallO.boEnabAck, 


ilnVal: -iamks7 val[12], uiChannel: -3, stAxis: -stAxis3); 


fbSetVall2 (boEnable: -fbSetValll.boEnabAck, 


ilnVal: -iamks7 val[13], uiChannel: -0, stAxis: -stAxis4); 


fbSetVall3 (boEnable: -fbSetVall2.boEnabAck, 


ilnVal: -iamks7 val[14], uiChannel: -1, stAxis: -stAxis4); 


fbSetVall4 (boEnable: -fbSetVall3. boEnabAck, 


ilnVal: -iamks7 val[15], uiChannel: -2, stAxis: -stAxis4); 


fbSetVall5 (boEnable: = fbSetVall4.boEnabAck, 


ilnVal: -iamks7 val[16], uiChannel: -3, stAxis: —-stAxis4); 


8) 在 快速 任务 FPLC PRG 中 调用 Profibus-DP 功能 块 ， 如 图 5-30 所 示 。 
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9) TE PLC. PRG 中 注册 快速 任务 FPLC PRG, WKI 5-31 所 示 。 


enMode 


enMode 


enMode 


enMode 


enMode 


enMode 


enMode 


enMode 


enMode 


enMode 


enMode 


enMode 


enMode 


enMode 


enMode 


: -VAL ABS, 


: -VAL ABS, 


: -VAL ABS, 


: -VAL ABS, 


: -VAL ABS, 


: -VAL ABS, 


: -VAL ABS, 


: -VAL ABS, 


: -VAL ABS, 


: -VAL ABS, 


: -VAL ABS, 


: -VAL ABS, 


: -VAL ABS, 


: -VAL ABS, 


: -VAL ABS, 
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4 CoDeSys — Profibus DPXüiz.pro* 一 [FPLC PRG (PRG-STI)] 
& File Edit Project Insert Extras Dnline Window Help 


Jüz E 
-一 fbProfibusDP: ProfibusDP; 
F-[5) Bel eR) 

~E PLC PRG cS 

tE ProfibusDP (FB) 


Implementation of POL "IADD' 
Implementation of POLI 'FPLE_PRG' 
Implementation of POLI 'ProfibusDF' 
Initialisation cade for POU 'ProfibusDP' 
Implementation af POLI 'PLC  PRG' 


I POUs 
Er AI MANN PRG Doia — fbRegFTask REG. FTASK; 
iE] FPLC. PRG aa boFlag: BOOL; 
[s PLC PRG (PRG: 


fhbRegFTask 


í 
NFASTTASKIECNR:=INDEXOF(FPLC_PRO AEM — T Else ERES o 
X; 

boFlag:=TRUE., 


Implementation of POLI RITE LIST ELE' 
Implementation of POLI ^iRITE TO LIST' 
iS Iii | 


uu EE IE MIENNE ffc [ONLINE [Dv [READ 





图 5-31 Æ PLC _ PRG 中 注册 快速 任务 FPLC PRG 


10) Æ “Global Variables” 全 局 变量 表 中 定义 Profibus-DP 通信 所 用 的 轴 结 构 体 ， 同 时 
4E X. is7amk val, iamks7 val SB SERE 该 处 定义 的 轴 结 构 体 与 Profibus-DP 功能 块 程序 
i 主要 完成 与 315-2DP 之 间 的 sync 通信 ， n zn 这 里 只 能 完成 32 FI 
的 通信 ， 对 应 到 S7-300 GSD 地 址 中 的 第 0 ~31 个 字 节 ， 剩 余 的 16 个 字 节 通 信 采 用 普通 LO 
方式 完成 通信 H, WEI 5-32 所 示 。 
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4 CoDeSys — Profibus DPHifz.pro* - [Global Variables] 
& File Edit Froject Insert Extras Dnline Window Help 


aau iae ex 3 [Esa c 


= Resources ^ 
E E Global variables (*sT-»amk^) 


j " isTamk val ARRAY [1..18] OF INT; 
B E ier AmkBase] ("amkc»s7*) 
^ cobal_varial u DR EN i INT; 
s B7 profibus 同 步 通 信 Mirt *) 
WE UB staxis1: ST. AXIS - (uiAvis No:-1,StAxisID:- (uilD2:- 2000), 
[m configureti Ml m stExtAssign:- uiChannelln:z0,1,2.3, uiChannelOut-0,1,2,3)) 
ET Manager stAxis2: ST. AXIS:- (uiAxisNo:-2,stAxisID:- (uilD2:-2000), 
stExtAssign--(uichannelln4,5,5,7, uiChannelOut-4,5,5, 7)); 
stAxis3: ST. AXIS:-(uiAxisNo:-3, stAxisID:-(uilD2:2 2000), 
stExtAssign--(uiChannealln:z8,8,10,11, uiChannaeloutz8,8,10,11)); 
stAxis4: ST. AXIS:-(uiAisNo:-4, st&xisID:-(uilD2:22000), 
stExtAssign:- (uichannelln:z12,13,14,15,uiChannalOutz1 2,13,14,15)); 


p" -m PLC Configuratior 
A Sampling Trace 
p Target Settings 
EA Task configuratio 


in Watch- and Reck chm vo — 
Nd Workspace w ET P4 


二 


Abdo irrita, 


Eo Jill 


EN EEUU UMS ES READ 








[d] 5-32. 在 “Global Variables" 变量 表 中 定义 Profibus-DP 通信 轴 结 构 体 
11) Æ “PLC Configuration” 中 配置 普通 1/0 BUE 道 ， 这 种 方式 不 需 编程 ， 
配置 相应 通信 地 址 即 可 和 完成 通信 ， 最 多 只 能 完成 16 个 字 市 的 通信 ， 如 图 5-33 所 示 。 其 地 址 
必须 配置 成 byte32 ~ byte47 ， 输 入 与 输 由 一样 


4 CoDeSys 一 Profibus DP 送信 -pro* — [PLC Configuration] [- E] 
(iid File Edit Froject Insert Extras Dnline Window Help 


gel doraka] HN 


z 





m- Resources 
E ea Global Variables 


Input WwORD[vAR] 
jd : - Input wORD[VAR] 
EL i- library AmkDriveAfp. : : Input WORD[VAR] 
aj Alarm configuration : : Input WwWORD[VAR] 
a Library Manager : : Input WORD[VAR] 
: B Input WORD[VAR] 
Input WORD[VAR] 
A AT 96/23: WORD; (* Wordlnput *) [CHANNEL (1 
: as Target Settings 
" E MM : *« Output WORD[VAR] 
ask configuration : : : 
~Q, Watch- end Recipe || W AT 96QW 6: WORD; (* WordOutput *) [CHANNEL (Qj] 
139^ workspace | *« OutputWORD([VAR] 
*« Output'WORD[VAR] 
È- Output WORD[VAR] 
Fl-— AT OMA WORD: P* Ward Antont * ICHANNET. (OY 


: — (i PLC Configuration 
"Gl Sampling Trace 





和 


图 5-33 | S7-300PLC 与 AMK 伺服 的 普通 L/O 方式 通信 
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完成 以 上 步骤 后 ， 将 程序 编 详 下 载 到 PLC 卡 里 即 可 。 

12) S7-300 编程 环境 STEP7 中 的 配置 。 

H6, 需要 添加 KW-PB1 卡 的 GSD 文件 AMK 厂商 提供 的 该 GSD 文件 名 为 
“AEPB1. GSD”， 添 加 完毕 后 ， 在 右 侧 Profibus-DP 的 “Additional Field Devices" 文件 夹 下 的 
“General” 下 面 出 现 “AE-PB1”， 拖 搜 到 Profibus AE, SE Profibus-DP 从 站 的 配置 。 

然后 ， 设置“AE-PB1” 从 站 地 址 为 13， 然 后 配置 其 通信 和 列表， 如 图 5-34 所 示 ， 通 信 地 
址 为 IB60 ~ IB107, QB60 ~ QB107。 


Dl] Station Edit Insert PIC View Üptions Window Help 


DSE iS Ra |i a 


^ 


= (0) WR ^ 
PROFIBUS(1): DP master :— 


(d PS 30T 24 
| CPU 315-2 
d o 
-]- PRÜFIBUS DP 
| E 1 Additional Field Devices 
: 口 - 国 General 
(00 E AECPB! 
| H- | Drives 
: Eg Switching Devices 
| mg m 
: E T Gateway 
”由 .的 Compatible PROFIBUS DP 
-5 CiR-Übject 
: m. +- Closed-Loop Controller 
| H-E Configured Stations 
: E Eg DP le aii 


1 
2 
Iz 
3 
4 
5 
6 
了 
8 














Press Fl to get Help. 





BI 5-34 S7-300PLC 5 AMK 何 服 通 信 hardware 配置 


13) 由 于 AMK 伺服 PLC2 卡 中 的 字 格 式 与 S7-300 的 字 格 式 正 好 相反 ， 所 以 需要 在 S7- 
300 中 采用 CAW 指令 ， 来 完成 高 低 字 市 的 交换 。 因 此 ， 在 OBI 中 编写 一 段 交 换 高 低 字 节 的 
程序 ， 如 下 所 示 。 
Network1 :同步 方式 通信 AMK-S7 
L IW 60 

















I MW 60 
L IW 62 


T MW 62 
L IW 64 
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Network? :同步 方式 通信 


L 


T 


CAW 


MW 
IW 


MW 


64 
66 


66 
68 


68 
70 


70 
T 


Fa 
14 


14 
76 


16 
78 


78 
80 


80 
82 


82 
84 


84 
86 


86 
88 


88 
90 


90 


MW 1060 


S -AMK 


QW 
MW 


QW 
MW 


QW 
MW 


QW 
MW 


QW 
MW 


QW 
MW 


QW 
MW 


QW 
MW 


QW 
MW 


QW 
MW 


QW 
MW 


QW 
MW 


QW 
MW 


QW 
MW 


QW 


60 
1062 


62 
1064 


64 
1066 


66 
1068 


68 
1070 


70 
1072 


1 
1074 


74 
1076 


76 
LOTO 


18 
1080 


80 
T0852 


B2 
1084 


84 
1086 


86 
1088 


88 
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Network4 :普通 


S7-AMK 


I/O 通信 AMK-S7 


L MW 1090 

CAW 

T QW 90 
Network3 :普通 1/0 通信 

L MW 1092 

CAW 

T QW 92 

L MW 1094 

CAW 

E QW 94 

L MW 1096 

CAW 

an QW 96 

L MW 1098 

CAW 

T QW 98 

L MW 1100 

CAW 

T OW 100 

L MW 1102 

CAW 

T OW 102 

工 MW 1104 

CAW 

工 OW 104 

L MW 1106 

CAW 

E OW 106 

L IW 92 

CAW 

T MW 92 

L IW 94 

CAW 

T MW 94 

L IW 96 

CAW 

T MW 96 

L IW 98 

CAW 

T MW 98 

L IW 100 

CAW 
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L MW 100 
L IW 102 
CAW 

T MW 102 
L IW 104 
CAW 

I MW 104 
L IW 106 
CAW 

I MW 106 


14) AipexPro 配置 软件 参数 设置 。 


1D34023 = 13 
1D34024 z 0. 00 
ID34025 203F0 
1D34026 = 0000 
ID34027 22 


在 插 有 PB1 通信 卡 的 KW2 的 “Inst1” 中 设置 通 


is Unbenannt - AipexPro 


Project (Ünline Edit View 


Profibus DP 总 线 地 址 (需要 设置 PB ESI-3, 82-1); 
Profibus-DP 总 线 波 特 率 ， 

Profibus-DP MRIN; 

Profibus-DP 总 线 模 式 属 性 ; 

Profibus-DP 总 线 故障 属性 ， 总 线 故 障 时 的 反应 。 

言 参数 ， 如 图 5-35 所 示 。 


回回 四 


Dptions Startup FIC ? 


DakiecbBdExes5smàa 


COM BUS) - Connector 


; M Interface 


E Ki-R03 
E I0 


H- Ga Üption 1: KW-PBl. 
EB Option 2: KY-PLC: = 


& rc 


i Parameter Selection: 25 - Communication parameters 
dà ID | ġġ Hame Value | $$ Value 
32949 | SBUS user addr. 00000000 | 00000000 


EUS addr. part. 
BUS transmit rate 
BUS mode 

BUS node attribut 
nr 


Unit 


13 
| 0.00 
| ' D3F0 
D000 


Connector AB5- 


由 -AS IO 


Üption 


za Supply 33 
山 


e'giélei-1Hü] 


15) 在 线 通信 实验 : 





34028 | BUS output rate 


34023 ÀFP status bits 


34036 


CCB-File 


34082 AFF control 


34083 AFF set value 1 


34084 AFF set value 2 


34085 AFP status 


34066 AFF act. value 1 


34087 AFF act. value 2 ü 2 


ec 
P-Set 0 |P-Set 1 | P-Set 2 | P-Set 3] P TETTE Inst 3 


p. 








图 5-35 Profibus-DP 通信 AMK 何 服 通 信人 参 数 设 置 
通过 CoDeSys 程序 中 发 送 相关 数据 ， 观 察 S7-300 PLC 变量 表 中 对 


二 N 
L 1 57 
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应 数据 的 接收 情况 。 
首先 ， 我 们 将 iamks7 . val 数组 依次 填 和 101 «116, ， 完 成 同步 方式 Profibus-DP 
然后 将 QW16 ~ QW23 依次 填 人 216 ~223 ， 完 成 普通 L/O 方式 的 Profibus-DP 通信 ， 如 图 
5-36 所 示 。 





ABS, ilnval:ziamks7. val[1], uiChannel:=0, st&xis:-st&xis1); 

, enMode:-VAL. ABS, ilnal-ziamks?. val[2], uiChannel:-1, st&xis:-stAxis1), 

, enMode:zvAL ABS, ilnval:-ziamks7?., val[3], uiChannel:=2, st&xis:-st&xis1); 

, enMode:z VAL. ABS, ilnval:-ziamks?, val[4], uiChannel:=3, st&xis:-st&xis1); 

, enMode:- VAL. ABS, ilnval-ziamks?. val[5], uiChannel:=0, st&xis:-st&xis2); 

, enMode:z VAL. ABS, ilnval:ziamks7, val[bB], uiChannel:=1, st&xis:2stAxis2); 

, enMode:zVAL. ABS, ilnval:ziamks7. val[7], uiChannel:=2, st&xis:-st&xis2); 

, enMode:-VAL ABS, iln'val-ziamks?  val[B], uiChannel:=3, st&xis:--st&xis 2); 

, enMode:z VAL. ABS, ilnval:ziamks7, val[8], uiChannel:-0, st&xis:-st&xis3); 

, enMode:z VAL. ABS, ilnval:-ziamks?, val[10], uiChannel:=1, st&xis:--stAxis 3), 
k, enMade--VAL. ABS, ilnval:-ziamks7, val[11], uiChannel:=2, st&xis:-stAxis 3); 
ck, enMode:z- VAL, ABS, ilnval:ziamks7., val[1 2], uiChannel:-3, st&xis:--stAxis 3 
ck, enMode:z VAL. ABS, ilnval:ziamks 7, val[13], uiChannel:=0, Staxis:=Staxisd lamks 7 .val[13] = 113 
ck, enMode:z VAL. ABS, ilnval:ziamks7, val[14], uiChannel:=1, stAxis--stAxis 4 amks? val[14] 2 114 
ck, enMode:- VAL. ABS, ilnVal-ziamks7. val[15], uiChannel:=2, st&xis-st&is4] |iamks?. val[15] = 115 


ck, enMode:- VAL. ABS, ilnval:ziamks?. val[165], uiChanpeEz s, st&xis:-stAxis4] 1l i 
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KE e 辐 回 因 
M RETO 编辑 区) WAO FI 变量 以 ) Waw 
选项 (0) S00) QD x 


为 | plela a| AAE 
Sje | | e 
O EI 


|7/MNK- Step 


iamks7?, val[2] = 102 
iamks7, val[3] = 103 
iamks7. val[4] = 104 
iamks7, val[5] = 105 
iamks7. val[B] = 106 
iamks7. val[7] = 107 
iamks7. val[B] = 108 
iamks7, val[8] = 109 
iamks7, val[10] = 110 
iamks? val[11] = 111 
iamks7?. val[12] = 112 
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ee = ™ InobutawoRDIVAR] 
| pem = S 1 ^& AT 96/23: WORD; (* Wordlnput *) [CHANNEL ()] = 
B an iun HOC WM EEE ii z BE 上 Output WORDWAR] 
ET | "ag pg Sees | — W AT 96QW18: WORD; (* WordOutput *) [CHANNEL (Q)] = 216 
n Dh 78 2 EE IDE TNCS CEPS i | a ^. Output WORD([VAR] 
EB : j ee | — W AT 96QW17: WORD; (* WordOutput *) [CHANNEL (Q)] = 217 
EH | Ee Me j €—— —— C08 — : - m ilis Output WORD([VAR] 
es | "i8! ipEO 77 ED l = *u AT 96QViA1 8: WORD; (* WordOutput *) [CHANNEL (Q)] = 218 
g 上 . ic decis — | : rw OutputWWORD[VAR] 
5 | : : F 全 一 一 | M W AT O96QW19: WORD; (* WordOutput *) [CHANNEL (Q)] = 219 3 
g 去 PETI E Sip — T. iis OutputWORD[VAR] E 
E 1 ; | dM AT 96QVV20: WORD; (* WordOutput * [CHANNEL (Q)] = 220 
Wee] f li W^ ^ 398 NECNON nd dd ee E - Ug i Output WORDWAR] 
E ha d mee NIGHT r | Bre "AT 96QW21: WORD; (* WordOutput *) [CHANNEL (Q)] = 221 
BEES vol dmn : Jf- OutputWORDIVAR] 
IL PONES — "-— —— | m í | | bes *« AT 960W22: WORD; (* WordOutput *) [CHANNEL (Qj] = 222 

ch Mi [eee i 2. Output WORDIVAR] 图 
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图 5-36 Profibus-DP 通信 在 线 实 验 
以 同样 方法 ， 可 以 观察 S7-300PLC 发 送 给 AMK 伺服 的 数据 。 这 里 不 再 叙述 。 
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一 、DW 电动 机 技术 参数 


额定 电压 350V 


/ 
电动 机 型 号 M/N.:m|IM/AN.:mP IN/À | A ny/ (r/min) .cm?| m/kg 
DW7-17-4-W-3000 14 11 5 l 3000 22 
DW7-33-4-W-3000 25 . 20 9 . 3000 30 


DW10-40-4-W-1500 43 180 68 

cem 9 [9 e 
mm om n 
DWWI3-100-4-W-1500 wo | 9s (gs | 32 Jes oos | i50 | soo | s | us 
DW13-150-4-W-1800 155 148 28 1200 170 


iE: Mo; FEFE; My: WOETOB Py: 额定 功率 ; I: 额定 电流 ; I: 磁化 电流 ; Ta: 转子 时 间 常 数 ， nN: Á 
EFRR; naa: 最 大 转速 ; Ji 转动 惯量 ; mi 电动 机 质量 (下 同 ) 。 











DWI10-55-4-W-1800 56 


DWI13-60-4-W-1500 68 

















一 、DH 电动 机 技术 参数 


额定 电压 350V 






电动 机 型 号 





DH10-40-4-. . F-1500 43 40 


1500 
1800 
DH13-60-4-. . F-1500 68 60 1500 


DH13-100-4-. . F-1500 100 95 1500 5000 800 125 
DH13-120-4-. . F-1500 125 110 1500 5000 950 145 


DH10-55-4-. . F-1800 56 53 





DH13-150-4-. . F-1800 155 148 1800 5000 1200 180 
1500 4500 1600 220 
1500 4500 2100 265 


» 
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DH16-180-4-. . F-1500 190 180 





DH16-240-4-. . F-1500 255 240 
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=. DV 电动 机 拉 术 参数 


1. 额定 电 压 350V，TENYV (全 封闭 不 透风 ) 


nv/ (NA 
电动 机 型 号 Myj/N*m | M/N mmIPNKWI AAA | Iy/A | Th/s 
( r/ min) (r/min) 





2. 额定 电压 350V，TEFC (全 封闭 风 冷 ) 


电动 机 型 号 


m/kg 


2.5 
4.5 
6.5 
ha 





DV5-2-4-. .上 -3000 





DV5-4-4-.. F-3000 





DV7-8-4-. . F-1500 : 
DV7-8-4-. . F-3000 7.4 6.8 








DV7-12-4-. . F-1500 11.5 10.5 


DV7-12-4-. . F-3000 11 10 2:3 


DV10-19-4-. . F-1500 23.5 


DV10-19-4-. . F-3000 | 20 9 |6 
DV10-26-4-. . F-1500 32 30 
DV10-26-4-. . F-3000 | 27 26 





四 、 DS 电动 机 技术 参数 


1. 额定 电压 3S0V，TENV (全 封闭 不 透风 ) 




















电动 机 型 号 M/AN.mIM/AN.m P/kW | AAA Ki m/kg 
DS3-0. 3-4-. 0-6000 | 0.4 0. 35 0. 24 0.6 0. 62 0. 2 2.5 
DS4-1-6-. 0-4000 | 1.6 1.2 0. 53 1.1 1.1 3 
DS7-13-6-. 0-3000 | 15.5 12 3.8 23 
DS10-18-6-. 0-3000 | 24 17 5.4 10 1.7 35 
DS10-30-6-0-3000 | 35 28 8.9 16 1.8 170 48 


iE: Ky: HIERA (下 同 ) 。 
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2. 额定 电压 350V, TEFC (全 封闭 风 冷 ) 


电动 机 型 号 


DS7-11-6-. F-3000 
DS7-19-6-. F-3000 
DS10-27-6-. F-3000 


附录 A | AMK 电动 机 技术 参数 


nn/ 


(r/min) 














DS 10-45-6-. F-3000 
五 、 DT 电动 机 技术 参数 
1. Convection-cooled motors (对 流 冷 却 电 动机 ) 


电动 机 型 号 








n,/ 


max 


(r/min) (r/min) 





DT3-0. 5-10-RxO-9000 


6000 10000 





DT3-1 -10-RxO-9000 


6000 10000 





DT4-1 -10-RxO-6000 


4000 8000 





DT4-2-10-RxO-6000 


4000 6000 





DT4-4-10-RxO-6000 
DT5-3-10-RxO-5000 


DT5-5-10-RxO-5000 
DTS5-9-10-RxO-4000 
DT6-13-10-RxO-3500 | 14.4 7.9 

DT6-20-10-Rx0-3500 
DT7-11-20-Rx0-3500 
DT7-17-20-Rx0-3500 


DT7-28-20-Rx0-2000 28 19 
DT7-40-20-RxO-2000 42 29 
DTI10-54-20-RxO-1500 | 55 34 10. 6 
DT10-95-20-Rx0-700 95 54 





2. Liquid-cooled motors (水 冷 电 动机 ) 


电动 机 型 号 I\/A | I/A 





DT5-15-10-RxW-6000 15 8.9 
DT5-23-10-RxW-6500 





| so om [3e 
1. 47 3000 4000 5.7 
pafis | wo [m [worm 
7.2 11.3 2500 3500 
sa| w [ome | ome |a 
Dx] s» | ww | x» |si 


4000 6000 


2 
2 
3 
: 
4 
7 





4000 6000 
5000 6000 





DT10-100-20-RxW -3000 
DT10-145-20-RxW -2000 


1500 3000 





TE 
EE 
57 
uoi 
19.2 | 
66l 
[1.3 | b 
[10.4 | 2. 
5 |152 |2 
EXE 





DT7-55-20-RxW -5200 60 38 
DT7 -72.-20-RxW -5000 88 22 


DT10-200-20-RxW -2500 24. ] 


e 

ceo 
3300 5000 57 21 
3000 5000 85 2 

pes 

dE 


1500 2500 
1500 3500 


» 
161 





附录 B AMK 产品 型 






































名 称 产品 信息 AMK 产品 序号 
KE 电源 模块 ”无 回馈 
KEN 5 E793 
KEN 10 E816 
KEN 120 E781 
KE ERIR ai Elir 
KE 20 E717 
KE 40 E718 
KE 60 E719 
KE120 E856 
KE 电源 模块 正弦 回馈 
KES 20 E944 
KES 60 E833 
KES 120 E834 
KE 电源 模块 风 冷 无 回馈 
KEN 5-F E923 
KEN 10-F E924 
电源 模块 风 冷 回馈 
KW Kaar 无 控制 卡 
KW 2-ON 2kVA, 不 具有 电源 输出 级 使 能 E764 
KW 2 2kVA， 电 源 输出 级 使 能 E765 
KW 3 3kVA, ， 电 源 输出 级 使 能 E815 
KW 5-ON 5kVA， 不 具有 电源 输出 级 使 能 E766 
KW 8-ON 8kVA， 不 具有 电源 输出 级 使 能 E814 
KW 8 SkVA, ， 电 源 输出 级 使 能 E813 
KW 10 10kVA， 电 源 输 出 级 使 能 E768 
KW 40 40kVA， 电 源 输 出 级 使 能 E770 
KW 60 60kVA， 电 源 输 出 级 使 能 E771 
KW 100 100kVA, ， 电 源 输出 级 使 能 E855 
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附录 B | AMK 产 


品 型 号 一 览 表 





KW 驱动 器 风 冷 无 控制 卡 





















































KW 2-F 2kVA， 电 源 输出 级 使 能 E910 
KW 4-F 4kVA， 电 源 输出 级 使 能 E942 
KW 6-F 6kVA, ， 电 源 输出 级 使 能 E943 
KW 9-F 9kVA， 电 源 输出 级 使 能 E925 
KWD 两 路 模块 无 控制 卡 

KWD 1-ON 2 xlkVA， 不 具有 电源 输出 级 使 能 E762 
KWD 1 2 xlkVA， 电 源 输出 级 使 能 E759 
KWD 2-ON 2 x2kVA， 不 具有 电源 输出 级 使 能 E763 
KWD 5 2 x5kVA， 电 源 输出 级 使 能 E818 
KWD 两 路 模块 KUS 无 控制 卡 

KWD 1-F 2 xlkVA， 电 源 输 出 级 使 能 E914 
KWD 2-F 2 x2kVA， 电 源 输出 级 使 能 E915 
KWD 4-F 2 x4kVA， 电 源 输出 级 使 能 E916 
KWZ 两 轴 模 块 带 ACC 带 控制 卡 

KWZ 1 2 xlkVA， 电 源 输 出 级 使 能 E841 
KWZ 2 2 x2kVA， 电 源 输出 级 使 能 E842 
KWZ 5 2 x5kVA， 电 源 输 出 级 使 能 E843 
KWZ 两 轴 模 块 风 冷 带 ACC 带 控 制 卡 

KWZ 1-F 2 xlkVA， 电 源 输出 级 使 能 E935 
KWZ 2-F 2 x2kVA， 电 源 输出 级 使 能 E936 
KWZ 4-F 2 x4kVA， 电 源 输 出 级 使 能 E937 
KWZ 两 轴 模 块 带 EtherCAT 带 控制 卡 

KWZ 2-EC 2 x2kVA， 电 源 输出 级 使 能 E858 
KWZ 5-EC 2 x5kVA， 电 源 输 出 级 使 能 E859 
KWZ 两 轴 模 块 风 冷 带 EtherCAT 带 控 制 卡 

KWZ 1-ECF 2 xlkVA， 电 源 输出 级 使 E938 
KWZ 2-ECF 2 x2kVA， 电 源 输出 级 使 E939 
KWZ 4-ECF 2 x4kVA， 电 源 输出 级 使 E940 
KW 控制 卡 

KW-RO03 支持 ACC 总 线 0688 
KW-RO3P 支持 ACC 总 线 的 PLC 0689 
KW-RO07 EtherCAT/VARAN 卡 ， 带 安全 功能 0807 
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KW-ENI 
KW-ECI EtherCAT 接口 

KW-PB1 Profibus DP 接口 

KW-SC1 SERCOS 接口 

KW-EA2 VOF, 12 输入 8 输出 

KW-PLC2 128KB 内 存 的 可 编程 序 控制 器 0750 
KW-SSI SSI jj f i Be H 0803 





KE/KW 冷却 板 侧面 带 冷 却 装 置 























KW-CP 340 KW-CP1035 R 0704 
KW-CP 510 长 度 510mm 0706 
KW-CP 680 长 度 680mm 0708 
KW-CP 680-V KJE 680mm 不 锈 钢 0782 
KE/KW 冷却 板 前 面 带 冷却 装置 

KW-CP 340R 长 度 340mm 0705 
KW-CP 420R 0710 
KW-CP 510R 0707 
KW-CP 680R 0709 
KW-CP 680R-V 0783 
KW-CP 1035R 0734 
KE/KW 冷却 板 带 风 局 冷 却 装 置 

KW-LK 110 0745 
KW-LK 250 0743 
KW-LK 400 400mm x 465mm x 84mm (冷却 板 ) 0744 
KW-LK 500 500mm x465mm x 84mm (冷却 板 ) 0802 
"HORDE 

20 接线 端子 将 冷却 设备 安装 到 AMK 冷却 板 上 49994 





制 动 电阻 
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附录 B | AMK 产品 型 号 一 览 表 











( 续 ) 
名 称 产品 信息 AMK 产品 序号 
操作 面板 
KU-BF1 适用 于 带 KW-R03/KW-R03P/KW-RO04 的 KW E628 
开关 电源 
滤波 电源 
AF 90 KE 60, 3 x480VAC, 90A 0820 
AF 180 KE 120, KEN 120, 3 x480V, 180A 0821 


AMK 异步 电抗 大 


ALN 63 适用 于 KE 40, 63A 0728 








ALN 85 适用 于 KE 60, 85A 0729 








ALN 180 适用 于 KE 120, KEN 120 0739 


ALN 15-SI 适用 于 KES 20, 15A 脉冲 电荷 0829 


ALN 45-SI 适用 于 KES 60, 45A 脉冲 电荷 0789 
ALN 60-SI 适用 于 KES 120, 60A 脉冲 电荷 0790 
ALN 90-S 适用 于 KES 60, 90A 连续 操作 0770 














ALN 180-S 适用 于 KESI20, 180A 连续 操作 0771 
AMK 异步 逆 变 电抗 天 

ALNV 15-SI 适用 于 KES 20, 15/60A 0841 
ALNV 90-S 适用 于 KES 60, 90/180A 0826 
ALNV 180-S 适用 于 KES 120, 180/300A 0827 








直流 母线 电缆 蓝 / 


红 
KW-UZ55 L-180mm, 10mm? 46621 
KW-UZS85 L 45mm, 10mm? 46620 


KE-UZ170 L-117mm, 10mm? 46376 





KW-UZ170 L-114mm, 25mm? 46622 





KW-UZ255 L 380mm, 50mm? 46908 








KE-UZ255 L 350mm, 25mm? 46975 
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ACC £k rm A 


KW-ACCIA40 L -140mm 29237 











KW-ACC210 L =210mm 29231 
KW-ACC300 L =300mm 200053 
KW -ACCIOO0 L = 1000mm 29523 
KW-ACC1800 L = 1800mm 29543 
KW-ACC10000 L = 10000 mm 29545 





KW-ACCT 终端 电阻 29240 





EtheCAT 4 £k Fa, Zi 




















RJ45 电缆 0. 2m 202665 
RJ45 电缆 0.3. m 202666 
RJ45 电缆 0. 4. m L 2400 mm 202667 
RJ45 电缆 1.0 m L 21000 mm 202668 
RJ45 电缆 5.0 m L 25000 mm 202670 
RJA5 电缆 10. 0m L 210000 mm 20261 
附件 

AP-CI3 基于 Wago 的 ACC it fit a8 0777 
AP-CIA 和 gen. CAN 连接 的 适配器 0778 
AP-CI6 和 gen. CAN 连接 的 适配器 0780 
AIPEX PRO 编程 软件 0814 
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附录 C ”专业 术语 英文 


对 照 



































英文 缩写 英文 释义 中 文 释义 
03h 3hexadecimal 十 六 位 进 制 3 
AA Analog output 模拟 量 输 出 
ACC-BUS AMKASYN CAN COMUNICATION AMK CAN 总 线 通信 
AE AMKASYN extension ( general use for option card board) AMK 扩展 (一 般 用 于 扩展 卡 ) 
AFP AMK field bus protcol AMK 总 线 协议 
AIPAR AMKASYN startup parameterizing software AMK 软件 
API Application interface, user interface 应 用 接口 ， 用 户 接口 
AS AMKASYN SYMAC-Snchronous Multi Axis Control AMK 多 轴 同 步 控制 
ASC AMK System Communication AMK 系统 通信 
AW AMKASYN inverter AMK IAE 28 
AZ AZ computer ( central drive computer) AZ 中 央 控 制 装置 
AZB AZ control panel 控制 面板 
AZ-EA24 EA24 option card ( binary input/output card) EA24 选项 卡 〈 二 进 制 L/O F) 
AZ-EAS8 EAS option card ( binary input/output card) EA8 选项 卡 〈 二 进 制 L/O F) 
AZ-MCI NC option card NC 选项 卡 
AZ-PSx Programmable control option card 可 编程 序 控制 卡 
AZ-ROI AZ computer ( board designation ) AZ 计算 机 (指定 的 控制 单元 ) 
BA Operation mode 操作 模式 
BAV Operation mode management 操作 模式 管理 
CC Cross Communication (Querkommunikation) 交叉 通信 
DA Digital output 数字 量 输出 
DTH Database 数据 库 
DZR Closed loop speed control 速度 闭环 控制 
DEALLOC Memory enable 存储 使 能 
ES1/ES2 Disconnection main contactor 主 接触 硕 断 开 
FL Clear error 清除 错误 
FN Rated force 额定 力量 
HW Hardware Rig pr 
Iu magnetizing current 磁化 电流 
Dax KU maximum current 最 大 电流 
Is Rated current 额定 电流 
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(5) 
英文 缩写 英文 释义 中 文 释义 
In inch 英才 
IPO Interpolator 插 补 
KE Kompact rectifier unit Kompact 整流 装置 
KMD Command fnm 
KMD-SS Command interface 命令 接口 
KUB KU-user panel KU 用 户 面 板 
KW Kompact inverter module Kompact 朔 变 模块 
LC Leading Communication 主 站 通信 
LIW Feedback position value 位 置 反馈 值 
LR Closed loop positioning control 位 置 闭环 控制 
LSB Least Significant Bit 最 低 有 效 位 
LT Logical participant 逻辑 关系 
MAN Rated torque AE JIE 
MNU Menu on AZ control panel AZ 控制 面板 菜单 
MON Monitor ( AW or KU) 监视 (AW 或 KU) 
n Speed value 速度 值 
ncommand Command speed 速度 命令 
nfeedback nfeedback Feedback speed 速度 反馈 值 
NMT Network management 网 络 管理 
nist Actual speed value 实际 速度 
ny Rated speed value 额定 速度 
nsoll Speed setpoint 速度 设 定 
OPT Option card slot 选项 卡 插 槽 
PDO Process data object 目标 过 程 数 据 
PS Programmable control unit 可 编程 控制 单元 
PTC PTC thermistor PTC 热 敏 电阻 
QRF Controller enable ( RF) acknowledgement 控制 使 能 确认 
QUE Inverter ON acknowledgement 逆 变 天 使 能 确认 
RF Controller enable 控制 使 能 
RFP Homing point 零点 
SBM/SBT System Ready Message 系统 准备 信息 
SBUS AMK-specific protocol for seriel interface AMK 专用 串口 协议 
SEEP Seriel EEPROM 可 探 除 存储 需 
SIWL Software pulse transmission 软件 脉冲 传送 
SPS programmable logic controller; (e. g. AE-PLC option card) ufa riedHdud us (f. PLC 卡 ) 
T temerature 温度 
UAI Analog setpoint voltage for analog input Al 模拟 输入 通道 1 的 设 定 电压 
UE Inverter ON , DC BUS enable 驱动 器 接 通 ， 直 流 母 线 使 能 
VA apparent power 视 在 功率 
xi Actual position value 实际 位 置 值 
xs Setpoint position value 设 定 的 目标 位 置 值 








D$ 





参数 列表 


ID 号 描述 参数 释义 UN 


1 


NC cycle time 


数控 循环 时 间 ， 即 控制 值 写 入 周期 






















































































































2 SERCOS cycle SERCOS 总 线 数据 传输 周期 
17 List all op. data 系统 定义 的 了 D 号 列表 
26 Status word 可 按 位 定义 的 状态 字 
30 Softwareversion JJ Ar FIRA 
36 
38 Pos. veloc limit 正 问 速 度 限制 值 50000000 0. 0001r/min 
39 Neg. veloc. limit 反问 速度 限制 值 -50000000 | 0.0001r/min 
40 Veloc. feedb. val. 速度 反 
41 Homing velocity 回 零 速度 
43 Veloc. polarity ee 
极 : 
44 Scaling of veloc 速度 值 工程 量 转化 方式 AN 
"EECWUER 速度 值 工程 量 转化 系数 A 
46 Veloc. scal. expo. 速度 值 工程 量 转化 指数 -4 一 ANTR 
49 Pos. posit. limit 正 向 位 置 限 制 值 2147483647 Incr. ANTR 
55 Posit. polarity ERE ANTR 
极 性 
57 In posit. window 位 置 到 达 区 间 1000 Incr. ANTR 
76 Posit. scaling 位 置 值 工程 量 转 化 方式 ANTR 
TI Posit. scal. fact. 位 置 值 工程 量 转化 系数 ANTR 
78 Posit. scal. expo YY 置 值 工程 量 转化 指数 ANTR 
79 Rotat. resolution NL Incr. ANTR 
80 Torque cmd. vlaue 0.1% M ANTR 
82 Tu" TE T AREA ER ANTR 
83 Neg. torque limit bc po FEFE BR a EL - 1200 ANTR 
84 Torque feedb. val. 1B bo o BL ANTR 
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参数 释义 


-一 
N 
n 

— 


Wp 
E 
HZ 








Torque scaling 


IEXBABLLEERUPHTUT XX 


Z 
= 
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AN 
UNE UC 转 矩 值 工程 量 转化 系数 ANm 
94 Torqu escal. expo 转 矩 值 工 程 量 转化 指数 ANTR 
96 Slave identifier 从 站 标示 符 ，SERCOS 接口 用 ANTR 
100 Veloc. gain KP 速度 环比 例 增 益 ANTR 
101 Init. time veloc. 速度 环 积分 时 间 ANTR 
102 Diff. time veloc. 速度 环 微分 时 间 0 ANTR 
103 Modulo value 模 数值 20000 Incr. ANTR 
104 Posiiton loop KV 位 置 环比 例 增益 1/min ANTR 
109 Motor peak curr. 电动 机 电流 最 大 值 ANTR 
110 Invert. peak. curr. 道 变 带 电流 最 大 值 Lo» [seem ANTR 
112 Invert. nom. curr. XX 2E ARAE E LEE 0. 0001A ANTR 
113 Maximum speed 电动 机 速度 最 大 值 0. 0001r/min ANTR 
114 ANTR 
115 Posit. feedb. type 位 置 反馈 类 型 ANTR 
116 Resol. mot. encod. 电动 机 编码 器 分 辨 率 ANTR 
117 Resol. ext. encod 外 部 编码 器 分 辨 率 ANTR 
121 Gear input rev. 减速 机 输入 转 数 ANTR 
122 Gear output rev. 减速 机 输出 转 数 ANTR 
123 Feed constant EE zJ] à 2C 100000 0. 0001 mm/rev ANTR 
124 Zero veloc. wind. FR PIA X E] 500000 0. 0001/min ANTR 
125 Velocity limit nx 低速 限制 ANTR 
130 Probe val. p. edge 正 向 位 置 边 沿 探 测 值 0 ANTR 
131 Probe val. n. edge 0 Incr. ANTR 
136 Positive accel. n 100000 0. 001 U/s? ANTR 
141 Motor type 动机 类 ANTR 
144 Conf. sstatus bits ANTR 
147 Homing par. 回 零 参数 ANTR 
150 Reference offs. 1 参考 点 偏 置 值 1 l ANTR 
153 Absolute angle position 绝对 角度 位 置 0 ANTR 
154 Spindle pos. par. 轴 定 位 参数 800h ANTR 
157 Velocity window 速度 到 达 区 间 1000000 ANTR 
158 Power limit Px 功率 限制 值 100 ANTR 


p 
4170 




























































































附录 D | 参数 列表 
(5€) 
ID 号 描 — xh 参数 释义 单 位 参数 组 
159 Excess Error 位 置 误差 错误 Incr ANTR 
160 Scal. accel. data 加 速度 工程 量 转化 方式 2 ANTR 
161 Accel. scal. fact. 加 速度 工程 量 转化 系数 ANTR 
162 Accel. scal. expo. 加 速度 工程 量 转化 指数 ANTR 
169 Probe ctrl. par. 位 置 边沿 探测 控制 参数 ANTR 
173 Marker posit. A 标记 位 置 A l ANTR 
179 Probe status 控 针 状态 0 ANTR 
180 Spindle pos. rel. 轴 相 对 位 置 ANTR 
182 Manufact. status 生产 商 状态 GLOBI 
210 Upp. adapt. limit 适 配 值 上 线 0. 0001/min ANTR 
211 Gain adaption 比例 增益 适 配 值 0. 001 ANTR 
AET PUPHGSRER o m ANTR 
222 Spindl. pos. speed ANTR 
225 Synchron par. ANTR 
228 Angle syn. window 角度 同步 区 间 ANTR 
230 Syn. pos. offset 角度 同步 偏 置 l ANTR 
265 Language 语言 0 GLOB 
268 Syn. angle posit. 同步 角度 位 置 Incr ANTR 
269 ID memory mode 内 存 模 式 一 GLOB 
270 List temp. par 临时 参数 列表 0 GLOB 
390 Diag. number 诊断 代码 0 GLOB 
32768 Nom. motor volt. 电动 机 额定 电压 0. 1V ANTR 
32769 Magnet curr. IM 励磁 电流 0. 001A ANTR 
32771 Nom. torque FE, zJ HP LR E PER. ANTR 
32772 Nom. velocity 电动 机 额定 速度 30000000 0. 0001r/ min ANTR 
32773 Service switch 服务 开关 1005h 一 ANTR 
32774 | Rotor const. TR e T EST [RI 78 2 3600 0. 0001s ANTR 
32716 Sinus enc. period 正弦 编码 器 周期 1000 一 ANTR 
32777 | Torque 10V [Va] 模拟 量 输入 10V FER AR 0. 1% My ANTR 
32778 Speed 10V [ Va] 模拟 量 输入 10V 时 的 速 ANTR 
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(5€) 
ID 7 mo XB 参数 释义 参数 组 
32779 | Speed offs. [ Va] ANTR 
32780 |  Accel ramp 加 速 斜 坡 ANTR 
32781 Decel. ramp ANTR 
32782 | RAMP RF inactive ANTR 
32785 Message 16 16 位 信息 ANTR 
32786 Message 32 32 位 信息 ANTR 
32787 GLOB 
32788 Final analog 1 模拟 量 输 出 通道 1 的 终 值 GLOB 
32789 Source analog 2 模拟 量 输 出 通道 2 的 源 GLOB 
32790 GLOB 
32791 Source analog 3 模拟 量 输 出 通道 3 的 源 0 GLOB 
32792 Final analog 3 模拟 量 输 出 通道 3 的 终 值 0 GLOB 
32795 Source UE 驱动 右上 电 方 式 GLOB 
32796 | Source RF J zy f REST 3X GLOB 
32798 User list 1 用 户 列 表 1 GLOB 
32799 Conf. peripherie 系统 配置 参数 GLOB 
32800 | AMK main op. mode AMK 主 操作 模式 ANTR 
32801 AMK op. mode 1 AMK 操作 模式 1 ANTR 
32802 | AMK op. mode 2 AMK 操作 模式 2 ANTR 
32804 | AMK op. mode 4 AMK 操作 模式 4 ANTR 
32805 AMK op. mode 5 AMK 操作 模式 5 ANTR 
32811 Encoder type opt. Zi 3 d 2s RU ANTR 
32813 Par. set allocation 参数 集 分 配 GLOB 
32821 Password 密码 设置 GLOB 
32824 Follow. distance 跟踪 距离 ANTR 
32827 Magn. curr. feedb. 电流 反馈 值 ANTR 
32834 ANTR 
32836 DC-bus voltage 直流 母线 电压 值 GLOB 
32837 DC-bus monitor 直流 母线 电压 检测 值 GLOB 
32838 List setpoint 设 定 值 列表 GLOB 
32839 |  Listact value 实际 值 列 表 GLOB 
32841 Motor encoder list FE, JUI L i 3 91] 2e DECEDERE GLOB 
32842 | User encoder list 用 户 编 码 需 列表 GLOB 
32843 Service command 服务 命令 GLOB 
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ID 号 Vh 参数 释义 参数 组 
32847 Port 1 bit 0 输出 口 1 位 0 GLOB 
32848 | Port1 bit1 输出 口 1 位 1 GLOB 
32849 | Por 1 bit2 输出 口 1 位 2 GLOB 
32850 | Port 1 bit 3 输出 口 1 位 3 GLOB 
32851 Port 1 bit 4 输出 口 1 位 4 GLOB 
32852 | Port 1 bit 5 输出 口 1 位 5 GLOB 





33853 | Pon 1 bio TET | ov | -— | am 








32856 Port 2 bit 0 输出 口 2 位 0 GLOB 


32857 | mail TET |. [| -— | ao 
32858 | Pon 2 iin? TET |. [| -— | ao 


32854 Port 1 bit 7 输出 口 1 位 7 GLOB 
32855 Output port 2 输出 口 2 GLOB 








32859 Port 2. bit 3 输出 口 2 位 3 GLOB 
32860 Port 2 bit 4 输出 口 2 位 4 GLOB 
32861 | Pon2 bits 23 | o | -— | eo 


32862 Port 2 bit 6 输出 口 2 位 6 GLOB 





32863 Port 2. bit 7 输出 口 2 位 7 GLOB 
32864 Output port 3 输出 口 3 GLOB 








32865 Port 3 bit O 输出 口 3 位 0 GLOB 


32866 Port 3 bit 1 输出 口 3 位 1 33029 O= GLOB 








32867 | Port 3 bit 2 输出 口 3 位 2 GLOB 
32868 Port 3 bit 3 输出 口 3 位 3 GLOB 


32875 | Poi ti ye |. | - [| em 








32876 Port 1 bit 2 输入 口 1 位 2 GLOB 
32871 Port 1 bit 3 输入 口 1 位 3 GLOB 


XS | Pon 1 ti BAHIA |. | - [| em 





32879 Port 1 bit 5 输入 口 1 位 5 GLOB 
32880 Port 1 bit 6 输入 口 1 位 6 GLOB 








32881 Port 1 bit 7 输入 口 1 位 7 0 GLOB 
32890 Pulse multiplier 脉冲 乘 数 1 ANTR 


32892 Command value divider 命令 值 除 数 655360 O= ANTR 











32893 Command value multiplier 命令 值 乘 数 655360 — ANTR 
32897 | Analog input Al 模拟 量 输入 1 0 0.01V GLOB 
32898 | Analog input A2 模拟 量 输入 2 DEI 0.01V GLOB 
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(5€) 
ID 号 参数 释义 单 位 参数 组 
32903 DC-Bus enable 直流 母线 使 能 一 GLOB 
32904 Inverter on IK iras E E 009 | — | GLOB 
32913 Clear error 清除 故障 GLOB 
32920 Motor overload time FE, JH Last 2A TR] NTR 
32922 |  Resid. dist. wind. RIRE B X [H] ANTR 
32925 | AMK posit. par. AMK 轴 定 位 参数 ANTR 
32926 | AMK homing par. AMK 轴 回 零 参数 | osoh | 一 ANTR 
32927 AMK syn. par. AMK 轴 同 步 参数 ANTR 
32928 Time filter 1 时 间 滤 波 硕 1 ANTR 
32929 Time filter 2 Hy IRIURE d 2 ANTR 
32932 | Barrier frequ. 共振 频率 000 0| k ANTR 
32933 Band width 共振 频率 宽度 Ooo | oke | ANTR 
32934 Pulse enc. period 脉冲 编码 器 周期 1000 一 ANTR 
32935 Volt. standstill UX 控 制 时 的 停止 电压 0. 1V ANTR 
32936 ANTR 
32938 | Customer var. 1 ANTR 
32940 | High hom. veloc. ANTR 
32942 Service control 服务 控制 ANTR 
32948 Message 4 x 32 4 x32 位 的 信息 GLOB 
32949 GLOB 
32952 |  Posit. syn. window 位 置 同步 区 间 ANTR 
32953 Encoder type Zi hd i S AI ANTR 
329056 | Add. accel. value 附加 加 速度 值 ANTR 
32958 emd. vall cycle 16 位 位 置 设 定 值 读 取 时 间 ANTR 
32959 | Offset resolver JE pe 25 Fa D E TEL ANTR 
32960 | Input M. enc. gear 电动 机 编码 器 齿轮 比 输入 ANTR 
32961 Outp. M. enc. gear FE, JB L s A 4e ECT LH ANTR 
32965 SIWL Nip dist. 脉冲 输出 虚拟 原点 距离 Incr. ANTR 
32966 | SIWL outp. resol. 脉冲 输出 分 辩 率 Incr. ANTR 
32967 | SIWL inp. resol. 脉冲 输入 分 辩 率 1 Incr. ANTR 
32968 | Input port 2 输入 口 2 0 一 GLOB 
32970 | Port2 bit 1 输入 口 2 位 1 GLOB 
32971 Port 2 bit 2 输入 口 2 位 2 GLOB 
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ID 号 Vh 参数 释义 SAT PRO 参数 组 
32973 | Port 2 bit 4 输入 口 2 位 4 一 GLOB 
32974 Port 2 bit 5 输入 口 2 位 5 0 GLOB 
32975 Port 2 bit 6 输入 口 2 位 6 GLOB 
32976 Port 2 bit 7 输入 口 2 位 7 GLOB 
32977 Input port 3 输入 口 3 32 GLOB 
32978 Port 3 bit 0 输入 口 3 位 0 GLOB 
32979 GLOB 
32980 Port 3 bit 2 输入 口 3 位 2 GLOB 
32981 Port 3 bit 3 输入 口 3 位 3 GLOB 
32989 GLOB 


32990 NK-shift 


32992 Dead time comp. 1 16 位 位 置 设 定 值 误 差 补 偿 时 间 








32993 Dead time comp. 2 32 位 位 置 设 定 值 误差 补偿 时 间 


32994 | Modulo synchron Master 模 同 步 控 制 值 20000 











32998 Setpoint switch 设 定 值 控 制 开关 








32999 overl. limit inv Up zai rU DAS. 


33100 Act. power. value 实际 功率 值 Ooo | w o 








A 

A 

A 

A 

Al 
32995 Operation mode SWQ1 v 增 量 设 定 值 源 选 择 ANTR 
32997 SIWL max. frequ. 方 波 最 大 频率 10000 0. 1kHz ANTR 

A 

A 

A 

A 

A 








33101 Diso. overl. inv JpCSJ] sii Je 2k, b 7I 0. 001 
33102 Disp. overl. mot 电动 机 超载 显示 0. 001 
33116 | Temp. internal 内 部 温度 0 0. 1%C GLOB 


33730 System booting 系统 启动 ~o [| -- GLOB 
































34000 Variable 0 变量 0 ANTR 
34001 Variable 1 变量 1 ANTR 
34002 Variable 2 变量 2 oo | — | ANTR 
34003 Variable 3 变量 3 ANTR 
34004 Variable 4 变量 4 ANTR 
34005 Variable 5 变量 5 ANTR 
34006 Variable 6 变量 6 ANTR 
34007 Variable 7 变量 7 oo | — || ANTR 
34008 Variable 8 变量 8 ANTR 
34009 Variable 9 变量 9 ANTR 
34010 | Variable 10 ERO | o | -— [| wm 
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(5€) 

ID 号 参数 释义 单 位 参数 组 
34011 Variable 11 变 一 ANTR 
34012 | Variable 12 ITI | 0 | — | wm 
34013 Variable 13 2 ANTR 
34014 | Variable 14 变 ANTR 
34015 Variable 15 2 ANTR 
34016 | Variable 16 变 ANTR 
34017 | Variable 17 ERI | 0 | — | m 
34018 | Variable 18 变量 ANTR 
34019 | Variable 19 变量 ANTR 
34020 List function 列表 功能 0 GLOB 
34023 BUS. part. 总 线 地 址 INST 

34004 | BUS transm. rate 总 线 速 率 INST 

34025 BUS mode 总 线 模式 om | — | INST 

34026 BUS mode attrib 总 线 属性 INST 

34027 | BUS fail. charac 总 线 故 障 反应 INST 

34028 BUS output rate 总 线 输出 速率 INST 

34029 AFP status bits AFP 状态 位 GLOB 
34030 | Transformation 1 华 偏 移 量 比例 转换 1 oo | — | GLOB 
34031 Transformation 2 带 偏 移 量 比例 转换 2 GLOB 
34032 | Transformation 3 带 偏 移 量 比例 转换 3 GLOB 
34033 Transformation 4 带 偏 移 量 比例 转换 4 oo | — | GLOB 
34037 Offs. analoginp. 1 模拟 量 输入 1 W 0. 01V GLOB 
34038 Offs. analoginp. 2 模拟 量 输入 2 偏 移 0.01V GLOB 
34045 Inductance LQ 电感 值 0 ooma | ANTR 
34046 Inductance LD 电感 值 0. 01 mH ANTR 
34047 Dead time meas facitis Hs] [R] 100] Fc 0. 001 ms ANTR 
34048 PWM frequency IGBT 开关 频率 kHz GLOB 
34049 KP current Q 电流 环比 例 增益 0.1 V/A ANTR 
34050 TN current 0 电流 环 积分 增益 0 ANTR 
34051 KP current D 电流 环比 例 增益 0.1 V/A ANTR 
34052 TN current D 电流 环 积 分 增益 0.1 ms ANTR 
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JH ” XB 参数 释义 SAT 单 位 参数 组 
Time filter power network MEN 
有 功 功 率 滤 波 时 间 ms GLOB 

active power 

Hom. sign. dist. 零 位 信号 距离 Incr. ANTR 
Data set name 数据 集 名 称 一 GLOB 
Data set name 数据 集 名 称 一 GLOB 
Homing counter 1 回 零 计数 天 Incr. GLOB 





US | Ac. comi XT |o | we | eon 








Homing counter 2 回 雪 计数 需 Incr. GLOB 
Act. counter 2 实际 计数 2 Incr. GLOB 
34078 Homing counter 3 回 零 计数 硕 3 0 GLOB 


M9 | Ac counter 3 实际 计数 3 [0 | e | on 
34080 | Howspcemeri —— | EIE |. | we | eo 

















Act. counter 4 实际 计数 4 Incr. GLOB 
User list 2 用 户 列 表 2 一 GLOB 
34091 User list 3 用 户 列 表 3 oo | — | GLOB 
Standstill current motor 电动 机 停止 电流 ; ANTR 
Bin. Inp. Word 二 进 制 输入 字 GLOB 
Bin. Inp. Word 1 二 进 制 输入 字 1 GLOB 
Bin. Inp. Word 2 二 进 制 输入 字 2 GLOB 
34103 Bin. Inp. Word 3 二 进 制 输入 字 3 oo | — | GLOB 


Bin. Inp. Word 4 GLOB 





Bin. Inp. Word 5 GLOB 


34106 Bin. Inp. Word 6 二 进 制 输入 字 6 0 GLOB 
34107 Bin. Inp. Word 7 二 进 制 输入 字 7 oo | — GLOB 
34108 Bin. Inp. Word 8 二 进 制 输入 字 8 oo | — || GLOB 


Bin. Inp. Word 9 二 进 制 输入 字 9 GLOB 











Bin. Inp. Word 10 二 进 制 输入 字 10 GLOB 


34111 Bin. Inp. Word 11 二 进 制 输入 字 11 oo | — | GLOB 


Bin. Inp. Word 12 二 进 制 输入 字 12 GLOB 





Bin. Inp. Word 13 二 进 制 输入 字 13 GLOB 
Bin. Inp. Word 14 二 进 制 输入 字 14 GLOB 








Bin. Inp. Word 15 二 进 制 输入 字 15 GLOB 


34116 Bin. Inp. Word 16 二 进 制 输入 字 16 oo | — || GLOB 


Bin. Out. Word 二 进 制 输出 字 GLOB 








Bin. Out Word 1 二 进 制 输出 字 1 GLOB 


34122 Bin. Out Word 2 二 进 制 输出 字 a oo | — | GLOB 
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(5€) 

ID 号 JH ” XB PRO 参数 组 
34123 Bin. Out Word 3 — GLOB 
34124 Bin. Out Word 4 二 进 制 输出 字 4 oo | — | GLOB 
34125 Bin. Out Word 5 GLOB 
34126 | Bin. Out Word 6 GLOB 
34127 Bin. Out Word 7 二 进 制 输出 字 7 GLOB 
34128 Bin. Out Word 8 二 进 制 输出 字 8 GLOB 
34129 Bin. Out Word 9 二 进 制 输出 字 9 oo | — || GLOB 
34130 | Bin. Out Word 10 二 进 制 输出 字 10 GLOB 
34131 Bin. Out Word 11 二 进 制 输出 字 11 GLOB 
34132 | Bin. Out Word 12 二 进 制 输出 字 12 oo | — | GLOB 
34133 Bin. Out Word 13 二 进 制 输出 字 13 oo | — o GLOB 
34134 | Bin. Out Word 14 二 进 制 输出 字 14 oo | — | GLOB 
34135 Bin. Out Word 15 二 进 制 输出 字 15 GLOB 
34136 | Bin. Out Word 16 二 进 制 输出 字 16 GLOB 
34142 Node list 总 线 厄 点 列表 0 INST 

34144 | Nom. Voltage eff. 额定 电压 偏 移 GLOB 
34145 Line curr. Eff. 线 电 流 实际 值 GLOB 
saag | Voge regulator prope i i sip m [em m 

tional component KP 
34149 Mii PEE FB, HEIE i AAT E HET TR] 50 0. Ims ANTR 
action time TN 

34151 Kp current Q 电流 环比 例 增益 Q 0 0.01V/A ANTR 
34152 Kp current D 电流 环比 例 增益 D 0A | ANTR 
34154 Start marker 开始 标记 0 ANTR 
34155 Marker window 标记 区 间 ANTR 
34157 Dead time comp. 脉 宽 测量 死 区 时 间 补 偿 l GLOB 
34158 Soft breaking 软件 终止 Ooo | a | ANTR 
34160 Part number motor 电动 机 型 号 ANTR 
34161 Prod. date motor 电动 机 生产 日 期 ANTR 
34162 | Serial num. motor 电动 机 序列 号 一 ANTR 
34164 | Terminal resistance Rtt 同步 电动 机 终端 阻抗 0. 0010. ANTR 
34166 | Temperature sensor mot 电动 机 温度 传 感 ANTR 
34167 | Inductance Ktt 同步 电动 机 终端 电感 mH ANTR 
34168 | Time Imax motor 最 大 电流 允许 持续 时 间 oo s ANTR 
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附录 D | 参数 列表 
(5X) 
ID 号 参数 释义 参数 组 
34170 直流 母线 电压 设 定 值 GLOB 
34171 GLOB 
34172 | PLC Project info PLC 项 目 信 息 ANTR 
34176 Ext sin enc period 外 部 正弦 编码 右 周 期 ANTR 
34182 Position increment 位 置 增 量 ANTR 
Nominal current external ER 
34193 外 部 组 件 额 定 电 流 GLOB 
component line 
Peak current external 、 
34194 外 部 组 件 峰 信 电 流 0.1A GLOB 
component line 
Time of peak current ex- 、 
34195 外 部 组 件 峰 值 电流 允许 时 间 GLOB 
ternal component line 
Threshold for warning over- "T 、 
34196 外 部 组 件 过 载 警 告 浆 什 GLOB 
load external component line 
Display overload external TX 
34197 外 部 组 件 回路 过 载 显示 GLOB 
component line 
34198 Actual value line frequency 电源 频率 实际 值 GLOB 
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